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Kilavuza Giris

Bolime genel bakis

Bu bolimde kilavuzun igindekilerin agiklamasi yer alir. Buna ek olarak uyumluluk,
guvenlik, hedef kitle ve ilgili yayinlar hakkinda da bilgi tasir.

Uyumluluk

Kilavuz ACS 800 Standart Uygulama Programi ASxR 7150 versiyonu ile uyumludur.
Bkz. 33.01 SOFTWARE VERSION

Guvenlik talimatlan

Sirdclyle gelen tim glvenlik talimatlarina uyunuz.

Okuyucu

Sirdcinin montajini yapma, devreye alma ve kullanma islemlerinden 6nce tim
gluvenlik talimatlarini okuyun. Tum guvenlik talimatlari Donanim Kilavuzunun
basinda yer almaktadir.

Fonksiyonun hazir degerlerini dedistirmeden 6nce yazilim fonksiyonu 6zel
uyari ve notlarini okuyunuz. Her fonksiyon igin uyari ve notlar bu kilavuzun
kullanici tarafindan ayarlanabilir ilgili parametrelerini agiklayan alt bélimuinde
verilmigtir.

Bu kilavuzun okuyucusunun, standart elektrik kablo baglantilari, elektronik
komponentler ve elektriksel semboller hakkinda pratik bir 6n bilgi sahibi oldugu
varsayilir.

icindekiler

Kilavuz asagidaki bolimlerden olusur:

Devreye alma; ve I/O Uzerinden kontrol uygulama programinin kurulmasi,
surdcinun nasil start, stop edilecegi ve hizinin nasil ayarlanacagi ile ilgili
aciklamalar yapar.

Kontrol paneli panel kullanimiyla ilgili agiklamalar yapar.

Program o6zellikleri 6zelliklerin agiklamalari ile kullanici ayarlari ve diagnostik
sinyallerinin referans listelerini igerir.

Uygulama makrolari bir baglanti semasiyla birlikte her makronun kisa bir
aciklamasini igerir.

Gergek sinyaller ve parametreler stricinin gergek sinyal ve parametrelerini
aciklar.

Hata izleme

Kilavuza Girig
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* Hata izleme uyari ve hata mesaijlarini olasi neden ve ¢ézim Onerileri ile birlikte
listeler .

» Saha haberlesme kontrolii seri haberlesme hatti Gizerinden haberlesmeyi acgiklar .

» Harici analog modiilii, striict ve harici analog 1/O (opsiyonel) arasindaki
haberlesmeyi aciklar .

» Ek bilgi: gercek sinyal ve parametreler gercek sinyal ve parametrelerle ilgili daha
fazla bilgi verir.

Kilavuza Giris
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Devreye alma; ve 1/O uzerinden kontrol

Bolime genel bakis
Bu bolim asagidakilerin nasil yapilacagini agiklar:
* devreye alma
« start, stop, donls ydénini degistirme ve 1/0O araylzu ile motorun hiz ayari

» sUrdcud igin bir ID RUN (Motor tanimlama) gerceklestirme.

Surucu devreye nasil alinir

Kullanicinin segebilecegi iki devreye alma yontemi vardir: Devreye alma Asistanini
calistirma veya sinirh bir devreye alma gergeklestirme. Asistan yapiimasi gereken
onemli tim ayarlar igin kullaniciyi yénlendirir. Sinirli devreye almada suricl
yonlendirmede bulunmaz: Kullanici kilavuzda verilen talimatlari takip ederek en
temel ayarlar yaparak ilerler.

* Eger Asistani calistirmak istiyorsaniz, Yénlendirmeli devreye alma nasil
gerceklestirilir(tim gerekli ayarlari kapsar) altb6limunde verilmig talimatlara
uyun.

« Eger Sinirl Devreye almayi calistirmak istiyorsaniz, Sinirli devreye alma nasil
gerceklestirilir(sadece temel ayarlari kapsar) altbolimiinde verilmis talimatlara
uyun.

Yonlendirmeli devreye alma nasil gergeklestirilir(tim gerekli ayarlari kapsar)

Baslamadan 6énce motor plaka degerlerinin elinizde olduguna emin olun.

c Devreye alma sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan gergeklestirilebilir.

Devreye alma islemleri boyunca guivenlik talimatlarina uyulmalidir. Glvenlik
talimatlari i¢in uygun donanim kilavuzuna bakiniz.

O | Montaji kontrol edin. Uygun donanim/montaj kilavuzundaki montaj kontrol listesine bakin.
O | Motoru start etmenin bir tehlikeye yol agip agmadigini kontrol edin.
Asagidaki durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiy: sokiin :

-yanlis yonde dénus durumunda hasar tehlikesi varsa, veya

- sliriict devreye alimi esnasinda Standart bir ID Run gerceklestiriimesi gerekiyorsa. (ID Run
sadece maksimum motor kontrol hassasiyeti gerektiren uygulamalarda gereklidir.)

0 | Sebeke besleme gerilimini uygulayin. Kontrol paneli 6nce panel CDP312 PANEL Vx.xx
tanimlama verisini gésterir... | e

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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...sonra surucunun Tanimlama Gostergesini..

...sonra Gergek Sinyal Gostergesini...

...bunlarin sonunda gésterge Dil Secimine baslamayi énerir.

(Birkag saniye icinde herhangi bir tusa basiimadigi takdirde ekran Gergek Sinyal
Gostergesi ve dil secim 6nerisi arasinda gidip gelir.)

Sirlcu artik devreye alma igin hazir durumdadir.

FUNC tusuna basin.

istenen dile oklu tuslar ((®) veya (¥)) kullanarak ilerleyin ve kabul
etmek icin ENTER tusuna basin.

(Surici secilmis dili kullanima sokar, gergek Sinyal Gostergesine geri doner ve
Gergek Sinyal Gostergesi ile yonlendirmeli motor set-up islemine baglama 6nerisi
arasinda gidip gelmeye basglar.)

Yonlendirmeli motor set-up islemini baglatmak icin FUNC tusuna
basin.

(Gosterge asistanla birlikte ilerlerken hangi komut tuslarinin kullanilacagini
gOsterir.)

ileri adim atmak icin ENTER tusuna basin.
Gostergede gorinen talimatlara uyun.

ACS800
ID NUMBER 1

1 -> 0.0 rpm O
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0,00 %
1 -> 0.0 rpm O

**% INFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

Language Selection 1/1
LANGUAGE *?

[ENGLISH]

ENTER:OK ACT:EXIT

1 -> 0.0 rpm O

**% INFORMATION **x*
Press FUNC to start
guided Motor Setup

Motor Setup 1/10
ENTER: Ok/Continue
ACT: Exit

FUNC: More Info

Motor Setup 2/10
MOTOR NAMEPLATE DATA
AVAILABLE?

ENTER:Yes FUNC:Info

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol




Sinirh devreye alma nasil gerceklestirilir(sadece temel ayarlari kapsar)

Baslamadan 6énce motor plakasi degerlerinin elinizde olduguna emin olun.
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Devreye alma sadece yetkili bir elektrikci tarafindan yapilmalidir.
Devreye alma islemleri boyunca glvenlik talimatlarina uyulmalidir. Givenlik

talimatlari i¢cin uygun donanim kilavuzuna bakiniz.

Montaji kontrol edin. Uygun donanim/montaj kilavuzundaki montaj kontrol listesine bakin.

Motoru start etmenin bir tehlikeye yol acip agmadigini kontrol edin.

Asagidaki durumlarda motor ile makine arasindaki mekanik baglantiyi sokiin :

- yanlis yoénde doénls durumunda hasar tehlikesi varsa, veya

- sirticu devreye alimi esnasinda Standart bir ID Run gerceklestiriimesi gerekiyorsa. (ID
Run sadece maksimum motor kontrol hassasiyeti gerektiren uygulamalarda gereklidir.)

Sebeke besleme gerilimini uygulayin. Kontrol paneli 6nce panel
tanimlama verisini gosterir...

... sonra surtcinidn Tanimlama Gdéstergesini..

... sonra Gergek Sinyal Gdstergesini...

...bunlarin sonunda gésterge Dil Se¢cimine baslamayi énerir.

(Birkag saniye icinde herhangi bir tusa basiimadigi takdirde ekran Gergek Sinyal
Gostergesi ve dil segimine baslama Onerisi arasinda gidip gelir.)

Dil se¢imine baglama 6nerisini kaldirmak icin ACT tusuna basin.
Sirdcl artik sinirli devreye alma igin hazir durumdadir.

Dili se¢in. Genel parametre ayar islemleri asagida agiklanmistir.
Genel parametre ayar iglemleri:

-Panelin Parametre Modunu se¢mek igin PAR tusuna basin.

- Parametre gruplarinda ilerlemek icin ift oklu tuslara (@ veya @) basin.

- Bir gruptaki parametrelerde ilerlemek icin oklu tuslara (Q veya Q) basin.
- Yeni bir degerin ayarini aktiflestirmek icin ENTER tusuna basin.

- Degeri oklu (Q veya Q ) tuslar ile degistirin, cift oklu (@ veya @ ) tuslarla
hizli degisim yapin.

- Yeni degeri kabul etmek icin ENTERtusuna basin (parantezler kaybolur) .

CDP312 PANEL Vx.xX

ACS800
ID NUMBER 1

1 -> 0.0 rpm O
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0,00 %
1 -> 0.0 rpm O

* %% INFORMATION ***
Press FUNC to start
Language Selection

1 -> 0.0 rpm O
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0,00 %
1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA
01 LANGUAGE
ENGLISH

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA

01 LANGUAGE
[ENGLISH]

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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Uygulama Makrosunu segin. Genel parametre ayar islemleri
yukarida acgiklanmistir.

FACTORY hazirdegeri birgok durumda uygundur.

Motor kontrol modunu secin. Genel parametre ayar islemleri
yukarida agiklanmistir.

DTC birgok durumda uygundur. SCALAR kontrol modu asagidaki durumlarda
tavsiye edilir

- sUriicliye baglanan motorlarin sayisinin degisken oldugu ¢oklu motor surtculeri
icin

- motorun nominal akimi inverter’in nominal akiminin 1/6’sindan daha disiikse

- inverter motor baglanmadan, test amagl kullanildiinda.

Motor plakasindan motor degerlerini girin:

(7 0\
o8 ABB Motors ~ C€
3 ~ motor M2AA 200 MLA 4
IEC 200 M/L 55 [ —
[No
[Inscl. F IP_55
v Hz [kW [ omin [ A [cos @liAIN [TE/s
690Y | 50 |30 |[1475 | 325 |0.83
400D | 50 |30 [1475 | 56 |0.83
660Y | 50 |30 |1470 | 34 |o083 380V
380D [s0 [30 [1470 |59 [083 | -@— sebeke
415D | 50 | 30 |1475 | 54 |0.83 o
440D | 60 | 35 |1770 | 59 |0.83 gerilim
Cat.no 3GAA 202 001 - ADA
6312/C3 &  6210/C3 [180 ko

&} IEC 34-1 .@)

- motor nominal gerilimi

izin verilen aralik: 1/2 - ACS800'de Uy ... 2 - Uy . (Uy her nominal gerilim
araligindaki en yuksek gerilime aittir: 400 VAC birimi i¢in 415 VAC , 500 VAC birimi
icin 500 VAC ve 600 VAC birimi icin 690 VAC .)

- motor nominal akimi

izin verilen aralik: ACS800’nin yaklagik. 1/6 - lopg
parametresi = SCALAR ise 0...2:/54 ))

.2 I2hd (eger 99.04

- motor nominal frekansi
Aralik: 8 ... 300 Hz

- motor nominal hizi
Aralik: 1 ...18000 rpm

- motor nominal gucu
Aralik: 0 ...9000 kW

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA

02 APPLICATION MACRO
[ ]

1 -> 0.0 rem O
99 START-UP DATA
04 MOTOR CTRL MODE
[DTC]

Note: Motor degerini motor
plakasindaki degerin
aynisina ayarlayin.
Ornegin plakadaki motor
nominal hizi 1440 rpm ise
99.08 MOTOR NOM
SPEED parametresinin
degderini 1500 rpm olarak
ayarlamak siriictide yanhis
calismaya yol acar.

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA
05 MOTOR NOM VOLTAGE
[ ]

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA
06 MOTOR NOM CURRENT
[ ]

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA
07 MOTOR NOM FREQ
[ ]

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA
08 MOTOR NOM SPEED
[ ]

1 -> 0.0 rpm O
99 START-UP DATA
09 MOTOR NOM POWER
[ ]

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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Motor verisi girildiginde iki gosterge (uyari ve bilgi) arasinda gidip
gelme baslar. Herhangi bir tusa basmadan bir sonraki adima gegin.

1 ->
ACS800
** WARNING **
ID MAGN REQ

0.0 rpm O

1 L-> 0.0 rpm I
***x Information ***
Press green button
to start ID MAGN

Motor tanimlama ydntemini secin.

ID MAGN (ID Miknatislama) hazirdegeri bir ok uygulama igin uygundur. Temel devreye
alma islemlerinde uygulanir. Eger ID Miknatislamayi segiyorsaniz herhangi bir tusa

basmadan bir sonraki adima gegin.

Asagidaki durumlarda ID Run (STANDARD veya REDUCED) secilmelidir:

- Calisma noktasi sifir hiz etrafinda ise ve/veya

- Motor nominal momentin Uzerinde genis hiz araligi iginde ve Ol¢cllmis herhangi bir geri

besleme olmadan moment araliginda ¢alisma gerektiginde.

Eger ID Run segtiyseniz ID Run nasil gergeklesgtirilir altblimuandn birkag sayfa ilerisinde ayri

olarak verilen talimatlara uyarak devam edin.

Lokal kontrole gegcmek icin LOC/REM tusuna basin (ilk satirda L
gorundr) .

Miknatislama Tanimlamasini baslatmak igin & tusuna basin.
Motor sifir hizda, 20s ile 60 s arasinda miknatislanir. Iki uyari
gorunar:

Miknatislama basladiginda Ustteki uyari gosterilir.

Miknatislama tamamlandiginda alt uyari gosterilir.

Motorun dénis yonina kontrol edin.
- Durum satirini géranur hale getirmek igin ACT tusuna basin.

REF tusuna sonra da oklu tuslara (®), (), &) veya(®) ) basarak
hiz referans degerini sifirdan kiigtik bir degere c¢ikarin.

- Motoru start etmek icin & tusuna basin.
- Motorun istenilen yénde ¢alisip ¢alismadigini kontrol edin.
- Motoru @ tusuna basarak stop ettirin.

1 L-> 0.0 rpm I
** WARNING **
ID MAGN

1 L-> 0.0 rpm ¢}
** WARNING **
ID DONE

1 L->[xxx] rpm I
FREQ xxx Hz
CURRENT xx A
POWER XX %

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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Motorun dénlsg yonunu degistirmek igin:

- Sebeke gerilim baglantisini slriiciden ayirin ve ara devre
kondansatorlerinin yiki bosaltmalari igin 5 dakika bekleyin. Her bir
giris terminali (U1, V1 ve W1) arasindaki gerilimi 6l¢ctn ve sirucu
yukindn bosaltildigindan emin olmak igin bir multimetre ile
topraklayin.

- Motor terminallerinde veya motor baglanti kutusunda bulunan iki
motor kablo faz iletkeninin yerini degistirin.

- Sebeke gerilim uygulayarak ve kontroll yukarida tarif edildigi gibi
tekrarlayarak yaptiginizin dogrulugunu kontrol edin.

Minimum hizi ayarlayin.

Maksimum hizi ayarlayin.

Hizlanma rampasi 1’i ayarlayin.

Not: Eger uygulamada iki hizlanma rampasi kullanilacaksa ayni
zamanda hizlanma rampasi 2’yi de kontrol edin..

Yavaslama rampasi 1’i ayarlayin.

Not: EJer uygulamada iki yavaslama rampasi kullanilacaksa ayni
zamanda yavaslama rampasi 2’yi de kontrol edin..

1 L-> 0.0 rpm
20 LIMITS
01 MINIMUM SPEED
[ ]

1 L-> 0.0 rpm
20 LIMITS
02 MAXIMUM SPEED
[ ]

1 L-> 0.0 rpm
22 ACCEL/DECEL
02 ACCELER TIME 1
[]

1 L-> 0.0 rpm
22 ACCEL/DECEL
03 DECELER TIME 1
[ ]

Siriicii artik kullanima hazirdir.

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol




Surucu /O arayuzu ile nasil kontrol edilir

Asagidaki tablo belirtilen durumlarda surdcunun dijital ve analog giriglerle nasil

calistirilacagini anlatir:

* motorun devreye almasi gergeklestirildiginde ve

» hazirdeger (factory) parametre ayarlari gecerli oldugunda.
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Factory makrosunun etkin oldugundan emin olun.

Egder dénus yonlnl degistirmeniz gerekiyorsa 10.03 parametre ayarini
REQUEST e getirin.

Kontrol baglantilarinin Fabrika makrosu igin verilmis baglanti
semasindaki gibi yapildigina emin olun.

Sirdcinin kontrol modunda oldugundan emin olun ve lokal kontrol
arasinda gecis yapmak igin LOC/REM tusuna basin.

DI1 dijital girigini acarak start edin.

Al1 analog girisinin gerilimini dedistirerek hizi ayarlayin.

ileri yon: DI2 dijital girisini kapatin.

Geri yon: DI2 dijital girisini agin.

DI1 dijital girisini kapatin.

Bkz. 99.02 parametresi.

Bkz. Uygulama makrolari
bolumu .

Harici kontrolde iken panel

ekraninin ilk satirinda L
g6riinmez.

1 ->0,0 rpm I

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0,00 %

1 -> 500.0 rpm I
FREQ 16,66 Hz
CURRENT 12,66 A
POWER 8.33 %

1 -> 500.0 rpm I
FREQ 16,66 Hz
CURRENT 12,66 A
POWER 8.33 %

1 <- 500.0 rpm I

FREQ 16,66 Hz
CURRENT 12,66 A
POWER 8.33 %

1 -> 500,0 rpm O
FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0,00 %

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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ID Run nasil gergeklestirilir

Sdricu ilk startta ID Miknatislamayi otomatik olarak gergeklestirir. Birgok
uygulamada ayri bir ID Run gergeklestirmeye gerek yoktur. Asagidaki durumlarda ID
Run (Standard veya Reduced) secilmelidir:

» Calisma noktasi sifir hiz yakinlarinda oldugunda ve/veya

* Motor nominal momentin Uzerinde genis hiz aralidi iginde ve Ol¢ctlmUus herhangi
bir geri besleme olmadan moment araliginda galisma gerektiginde.

Kontrol edilen makine ile motor arasindaki mekanik baglantiyi s6kmek mimkun
olmadiginda Standard yerine Reduced ID Run gergeklestiriimelidir.

ID Run islemleri

Not: Eger ID Run 6ncesinde parametre degerleri (Group 10-98) degistiriimisse yeni
ayarlarin agagidaki kosulara uyup uymadigini kontrol edin:

+ 20.01 MINIMUM HIZ < 0 rpm
+ 20.02 MAXIMUM HIZ > Motor rampa hizinin % 80Q’i

+ 20.03 MAXIMUM AKIM > % 100- /.4
+ 20.04 MAXIMUM MOMENT > %50

+ Panelin lokal kontrol modunda (durum satirinda bir L gértnecektir) oldugundan
emin olun. Modlar arasi gegis yapmak icin LOC/REM tusuna basin.

* ID Run sec¢imini STANDARD veya REDUCED olarak yapin.

1 L-> 1242,0 rpm 0
99 START-UP DATA

10 MOTOR ID RUN
[STANDARD]

» Sec¢imi onaylamak i¢cin ENTER tusuna basin. Asagidaki mesaj karsiniza

cikacaktir:

1 L ->1242.0 rpm )
ACS800

** WARNING **

ID RUN SEL

Parametre 16.01 RUN ENABLE).

ID Run basladiginda ¢ikan uyari

ID Run sirasinda gikan uyari

ID Run baglatmak igin @ tusuna basin. Calisma izni sinyali aktif olmalidir (Bkz.

Basariyla tamamlanmis bir
ID Run sonrasinda gikan uyari

1 L ->1242.0 rpm
ACS800
**WARNING* *

MOTOR STARTS

I

1 L -> 1242.0 rpm I
ACS800

**WARNING* *

ID RUN

1 L ->1242.0 rpm I
ACS800

**WARNING**

ID DONE

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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Genelde ID run esnasinda higbir kontrol panel tusuna basiimamasi tavsiye edilir.
Ancak:

« Motor ID Run gerektiginde kontrol paneli stop tusuna (& ) basilarak
durdurulabilir.

« ID Run start tusu (D) ile basladiktan sonra gergek degerler énce ACT tusuna
sonra gift oklu bir tusa (@) ) basilarak gériintiilenebilir.

Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol
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Devreye alma; ve I/O lizerinden kontrol



Kontrol paneli
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Bolime genel bakis

Bu bolim CDP 312R kontrol panelinin kullanimini agiklar.

Ayni kontrol paneli tim ACS 800 serisi surlculerde kullanilir, bu ekran érneklerinde
verilen talimatlar tim ACS 800 tiplerinde uygulanabilir. Gosterilen ekran drneklerinde

Standart Uygulama Programi temel alinmigtir; diger uygulama programlarindaki

gOstergelerle arasinda ufak farkhliklar olabilir.

Panele genel bir bakig

ACT PAR FUNC DRIVE
~n

[ ENTER

- » W

222 9

ETT O
N

LCD tipi gostergede 20 karakterden olusan 4 satir
bulunur.

Dil devreye alma sirasinda segilir (99.01parametresi).
Kontrol panelinin dort galisma modu vardir:

- Gergek Sinyal Gosterge Modu (ACT tusu)

- Parametre Modu (PAR tusu)

- Fonksiyon Modu (FUNC tusu)

- Surlicli Segme Modu (DRIVE tusu)

Tek oklu, gift oklu tuslarin ve ENTER tusunun kullanimi
panelin calisma moduna baghdir.

Surtcu kontrol tuslari sunlardir:

No. Kullanimi

1 Start

Stop

Aktif referans ayari

ileri déniis yoénii

Geri dénis yoni

Hata resetleme

N | ool b W|DN

Lokal / Remote kontrol arasinda gegis

Kontrol paneli
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Panel calisma mod tuslari ve gostergeleri

Asagidaki sekil, panelin mod sec¢im tuslarini ve her moddaki temel iglem ve

gostergeleri gostermektedir.

Gergek Sinyal Gosterge Modu

\/

®
HOLD

Parametre Modu

\/

Z
1 (%)
© WO W8 W@

Fonksiyon Modu

3
'
HOO

Sirlict Segim Modu

s (&

ENTER

Durum satiri

Gergek Sinyal/ Hata tarihgesi

Seroe 1 L -> 1242.0 rpm O
¢ FREQ 45.00 Hz

Gergek Sinyal / Hata mesaji CURRENT 80.00 A

kaydirma POWER 75.00 %

Segme modunu gir

Yeni sinyal al

Grup segimi 1 L -> 1242.0 rpm O

Hizli deger degisimi

Parametre segimi
Yavas deger degisimi

Dedipme modunu gir
Yeni dederi kabul et

Satir segimi

Sayfa secimi

Fonksiyon start

Sdricl segimi
ID numara degisimi

Degisme modunu gir
Yeni degeri kabul et

10 START/STOP/DIR
01 EXT1 STRT/STP/DIR
DI1, 2

1 L -> 1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXTI1

ACS800

ASXR7050 xxxXxXxX
ID NUMBER 1

<~ Durum satiri
Gercek sinyal adlari ve
degerleri

< Durum satir
Parametre grubu
Parametre
Parametre degeri

< Durum satin

Fonksiyon listesi

< Cihaz tipi

numarasi ve

—‘ YAZ yikleme paket
ID numarasi

Asagidaki sekil durum satir basamaklarini acgiklar.

Siirlicti ID numarasi %‘_> “1242.0 rpm‘

Surlcl kontrol durumu A ¢
L = Lokal kontrol

R = Remote kontrol

““ = Harici kontrol

Donus yonia  Siricu referansi
-> =lleri

<- = Geri

<« Surtcl durum bilgileri

| = Caligiyor
O = Stop etti
“* = Calisma izni yok

Kontrol paneli



Panelle surtcu kontrolu

Kullanici panelle suractuylu asagidaki gibi kontrol edebilir:

» motoru start,stop ettirmek ve yénini degistirmek

» motor hiz referansi veya moment referansi vermek
» proses referansi vermek (PID proses kontroll aktifken)

* hata ve uyari mesaijlarini resetlemek

* lokal ve harici surlcu kontrolleri arasinda degistirme yapmak.
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Panel, her zaman, surlcul lokal kontrolde iken ve durum satiri ekranda gorunar
durumdayken sidrticinin kontroll icin kullanilabilir.

Start, stop ettirme ve yon degistirme nasil yapilir

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Durum satirini gdstermek igin. 1 ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Lokal kontrole gegis igin. 1 L ->1242.0 rpm I
(sadece siiriicii lokal kontrolde olmadiginda, yani ekranin FREQ 45.00 Hz
ilk satirinda L gériinmedigi zaman.) CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
3. Stop etmek igin 1 L ->1242.0 rpm O
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
4. Start etmek igin 1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
5. Yo6ni geriye degistirmek igin. 1 L <-1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
6. Yoni ileriye degistirmek igin. 1 L ->1242.0 rpm I
@ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Kontrol paneli
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Hiz referansi nasil ayarlanir

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Durum satirini gdstermek icin. 1 ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Lokal kontrole gegis igin. 1 L ->1242.0 rpm I
(Sadece siirlicii lokal kontrolde olmadiginda, yani ekranin FREQ 45.00 Hz
ilk satirinda L goriinmedigi zaman.) CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
3. Referans Ayarlama fonksiyonunu girmek icin. 1 L ->[1242.0 rpm]I

Y Y/ g ¢ P
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
4. Referansi degistirmek igin. 1 L ->[1325,0 rpm]I
(yavas degisim) @ @ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
(hizli degisim)

5. Referansi kaydetmek igin. ENTER 1L ->1325,0 rpm I
(Deger kalici bellekte saklanir; giiciin kesilmesinden sonra FREQ 45.00 Hz
otomatik olarak kaydedilir.) CURRENT ~ 80.00 A
POWER 75.00 %

Kontrol paneli




Gergek sinyal gosterim modu
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Gergek Sinyal Gosterge Modunda kullanici asagidakileri yapabilir:

» gobstergede ayni anda Ug gergek sinyal gosterebilir

» gosterilecek gergek sinyalleri secebilir

» hata tarihgesini gorintileyebilir

* hata tarihgesini resetleyebilir.

Kullanict ACT tusuna basar veya bir dakika i¢inde higbir tusa basmaz ise panel

Gergek Sinyal Gosterge Moduna girer.

Ekranda gercgek sinyaller nasil segilir

Segilmis panel modu girilir.

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Gergek Sinyal Gosterge Modunu girmek igin. 1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Bir satir segmek icin (secilen satiri yanip sénen bir imle¢ 1L ->1242.0 rpm I
isaret eder). Q Q FREK 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
3. Gergek sinyal secim fonksiyonunu girmek igin. ENTER 1L ->1242.0 rpm I
1 ACTUAL SIGNALS
04 CURRENT
80,00 A
4. Gergek bir sinyal segmek igin. 1L ->1242.0 rpm I
Q Q 1 ACTUAL SIGNALS
. o - TORQUE 70. %
Gergek sinyal grubunu degistirmek icin. : : 05 TORQU 0.00
5.a Secimi kabul edip Gergek Sinyal Gosterge moduna geri 1 L ->1242.0 rpm I
. o ENTER
dénmek igin. FREQ 45.00 Hz
TORQUE 70.00 %
POWER 75.00 %
5.b Secimden vazgegip eski se¢imi tutmak igin. 1L ->1242.0 rpm I

(9 6=

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Kontrol paneli
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Gergek sinyallerin tam adi nasil gosterilir

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Ug gergek sinyalin tam adini géstermek igin. Tut 1L ->1242.0 rpm I
FREQUENCY
CURRENT
POWER
2. Gergek Sinyal Gosterge Moduna dénmek igin. Birak 1L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Hata tarihgesini goriintiileme ve resetleme nasil yapilir

Not: Aktif hata ve uyarilar oldugunda hata tarihcesi resetlenemez.

Hata tarihgesini silmek igin.

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Gergek Sinyal Gosterge Modunu girmek igin. 1 L ->1242.0 rpm I
FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
2. Hata Tarihgesi GOstergesine girmek igin. 1 L ->1242.0 rpm I
@ @ 1 LAST FAULT
+OVERCURRENT
6451 H 21 MIN 23 S
3. Onceki (YUKARI) ve bir sonraki (ASAGI) hata/uyariyi 1L ->1242.0 rpm I
segmek igin. @ @ 2 LAST FAULT

+OVERVOLTAGE
1121 H 1 MIN 23 S

1 L ->1242.0 rpm I
2 LAST FAULT
H MIN S

4. Gergek Sinyal Gosterge Moduna dénmek igin.

O

1 L ->1242.0 rpm I

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %

Kontrol paneli




AKktif bir hata nasil resetlenir ve gosterilir
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UYARI! Start komutu igin harici bir kaynak segilmisse ve ON durumunda ise, surlcu
hatanin resetlenmesinden hemen sonra start eder. E§er hatanin nedeni ortadan
kaldiriilmamigsa surlcu yeniden hata verir.

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Aktif bir hatay1 gostermek igin. 1 L ->1242.0 rpm
ACS800
**% FAULT **
ACS800 TEMP
2. Hatayi resetlemek igin. 1L ->1242.0 rpm O
@ FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
Hata tarihgesi hakkinda
Hata tarihgesi surticinin son olaylari (hatalar, uyarilar ve resetlemeler) hakkindaki
bilgileri kaydeder. Asagidaki tablo olaylarin hata tarihgesinde nasil saklandiklarini
gOsterir.
Olay Gostergedeki bilgi
Sirici bir hata tespit eder ve bir | Olayin sira numarasi ve LAST FAULT
Bir Hata Tarihgesi Goriintiisii | hata mesaji olusturur metni.
isaret Adi ve Hatanin adi ve adin baginda bir “+”
kodu isareti.
Sira numarasi Calisma Toplam calisma siresi.

(1en

son olay olmak Uzere) siiresi

[,

L

+DC OVERVOLT

1L ->1242.0 rpm I
LAST FAULT

(3210)

1121 H 1 MIN 23 S

Kullanici hata mesajini resetler.

Olayin sira numarasi ve LAST FAULT
metni.

-RESET FAULT metni.
Toplam galisma suresi.

Sirtcu bir uyari mesaiji olusturur.

Olayin sira numarasi ve LAST
WARNING metni.

Uyarinin adi ve adin basinda bir “+”
isareti.
Toplam galigma siiresi.

Sirtcu uyari mesajini devreden
cikarir.

Olayin sira numarasi ve LAST
WARNING metni.

Uyarinin adi ve adin baginda bir
isareti.
Toplam galisma siresi.

“n

Kontrol paneli
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Parametre modu

Kullanici Parametre Modunda asagidakileri yapabilir:

» parametre degerlerini goérintileyebilir

» parametre ayarlarini degistirebilir

Kullanici PAR tusuna bastiginda panel Parametre Moduna girer.

Bir parametre nasil segilir ve nasil deger degistirilir

Adim | Eylem

Tuslar

Gosterge

1. Parametre Modunu girmek igin.

1 L ->1242.0 rpm O
10 START/STOP/DIR

01 EXT1 STRT/STP/DIR
DI1,2

2. Bir grup segmek igin.

O

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
01 KEYPAD REF SEL

REF1 (rpm)

3. Bir grup icinden bir parametre segmek igin.

@@

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT

ATl

4. Parametre Ayarlama fonksiyonunu girmek igin.

ENTER

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT
[AT1]

5. Parametre degerini degistirmek icin.
- (sayl ve metin i¢in yavas degisme)

- (sadece sayilar igin hizli degisme)

®»®
Iy

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT
[ATI2]

6a. Yeni degeri saklamak igin.

6b. Yeni ayardan vazgecip eski degeri tutmak icin mod seg¢im
tuslarindan herhangi birine basin.

Secilmis mod girilir.

ENTER

0
Ol0

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT

AI2

1 L ->1242.0 rpm O
11 REFERENCE SELECT
03 EXT REF1l SELECT

ATl

Kontrol paneli
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Bir kaynak se¢im (pointer) parametresi nasil ayarlanir

Parametrelerin birgogu dogrudan suirlicti uygulama programinda kullanilan degerleri
tanimlar. Kaynak secim (pointer) parametreleri istisnadir: Baska bir parametrenin
degerini isaret ederler. Parametre ayarlama islemleri bir sekilde diger
parametrelerinkinden ayrihr.

Adim Eylem Tuslar Gosterge
1. Asagidakileri yapabilmek igin yukaridaki tabloya bakiniz 1L ->1242.0 rpm O
- Parametre Modunu girmek 84 ADAPTIVE PROGRAM
dogru parametre grubunu ve parametreyi segmek 06 INPUTL
- dogrup 9 P yi se¢ [£000.000.00]
- parametre ayarlama modunu girmek
ENTER
2. Tersleme, grup, dizin ve bit alanlari arasinda lerleme. 1 L ->1242.0 rpm O
@ @ 84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[£000.000.00]
3. Bir alanin deg@erini ayarlamak igin. 1 L ->1242.0 rpm O
Q Q 84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[£000.018.00]
4. Degeri kabul etmek igin.

ENTER

1)

Tersleme alani
Grup alani
Dizin alani

Bit alani

1 L ->1242.0 rpm O
84 ADAPTIVE PROGRAM
06 INPUT1
[+001.018.00]

o I E—

—_ |

Tersleme alani segilmis parametre de@erini ters
cevirir. Arti isareti (+): tersleme yok, eksi (-) isareti:
tersleme.

Bit alani bit sayisini seger (sadece parametre
degderi boolean paket kelimesi oldugunda uygun).

Dizin alani parametre dizinini secer.
Grup alani parametre grubunu secer.

Not: Baska bir parametreyi isaret etmek yerine kaynak secim parametresiyle bir
sabit secmek de mumkunduar. Asagidaki gibi ilerleyin:

-Tersleme alanini C’ye degistirin. Satirin géorinimu degisecektir. Satirin geri kalani
artik sabit bir ayarlama alanidir.

- Sabit degeri sabit ayarlama alanina verin.

- Kabul etmek icin Enter tusuna basin.

Kontrol paneli
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Fonksiyon modu
Kullanici Fonksiyon Modunda asagidakileri yapabilir:
* suUrlcu ayarlarini dizenlemek igin yonlendirmeli islemleri baslatabilir (asistanlar)
» slirlicu parametre degerleri ve motor degerlerini surticiiden panele yukleyebilir.
» 1-97 grup parametre degerlerini panelden sirtclye geri ylkleyebilir. 1)
» gOstergenin kontrast ayarini yapabilir.
Kullanici FUNC tusuna bastiginda panel Fonksiyon Moduna girer.

1) 98,99 parametre gruplari ve motor tanimlama sonuglari hazir deger olarak yer almaz. Kisittama, uygun olmayan motor
degderlerinin ylklenmesine engel olur. Ancak bazi 6zel durumlarda timinu yiklemek de mimkindur. Ayrintili bilgi icin
litfen yerel ABB temsilcinize basvurun.

Kontrol paneli
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Asagidaki tablo kullaniciyi bir asistanla yonlendirmeye yarayan temel tuslarin iglevini
gOsterir. Devreye alma Asistaninin Motor setup gorevi 6rnek olarak verilmigtir.

Adim

Eylem

Tuslar

Gosterge

Fonksiyon Modunu girmek igin.

()

1 L ->1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1

Listeden gorev veya fonksiyon segmek igin (segimi yanan
bir imleg isaret eder).

Cift oklar: Daha fazla asistan/fonksiyon gérebilmek tzere
sayfa degistirmek igin.

>
O\

1 L ->1242.0 rpm O
Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT 1

Gorevi girmek igin.

ENTER

Motor Setup 1/10
GYR: Ok/Continue
ACT: Exit

FUNC: More Info

Kabul edip devam etmek igin.

ENTER

Motor Setup 2/10
MOTOR NAMEPLATE DATA
AVAILABLE?

ENTER:Yes FUNC:Info

Kabul edip devam etmek igin.

ENTER

Motor Setup 3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[0 V]

ENTER:0k RESET:Back

a. Istenen siiriicii parametresini ayarlamak igin.

b. istenen degerle ilgili bilgi almak icin.
(bilgi gostergelerinde ilerlemek ve
go6reve donmek igin).

>
I

FUNC

@ ¥

FUNC, ACT

Motor Setup 3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[415 V]

ENTER:0k RESET:back

INFO P99.05
Set as given on the
motor nameplate.

a. Bir degeri kabul edip ileriki adima gegmek.

b. Ayardan vazgegcip bir adim geriye gitmek icin.

ENTER

RESET

Motor Setup 4/10
MOTOR NOM CURRENT?
[0.0 A]

ENTER:0k RESET:Back

Motor Setup 3/10
MOTOR NOM VOLTAGE?
[415 V]

ENTER:0k RESET:back

Vazgecip ¢cikmak igin.
Not: 1 x ACT gorevin ilk géstergesine geri doner.

2xACT

1L ->0,0 rpm O

FREQ 0.00 Hz
CURRENT 0.00 A
POWER 0.00 %
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Bir siiriiciiden panele nasil veri yliklenir (Upload)

Not:
» Striicliye yiikleme yapmadan nce Panele yiikleme yapin.

» Kaynak siricu ile ayni uygulama programina sahip olduguna emin olun, Bkz.
33.01 ve 33.02parametreleri.

* Paneli surtciden sékmeden dnce panelin uzaktan ¢calisma modunda oldugundan
emin olun (LOC/REM tusu ile degistirin).

 Sdruclye yuklemeye baglamadan 6nce suriclyu stop edin.

Panele yukleme yapmadan 6nce asagidaki adimlari her bir surtcu icin tekrarlayin:
* Motorlarin setup’ini yapin.

» Opsiyonel ekipmanla haberlesmeyi aktiflestirin. (Bkz. 98 OPTION
MODULESparametre grubu .)

Panele yiiklemeye baslamadan 6nce kopyalarin alinacag surictide asagidakileri
yapin:
* 10- 97 arasi gruplarda parametreleri tercihe gére ayarlayin.

+ Panele yukleme iglem sirasina (agagida) gegin.

Adim Eylem Tuslar Gosterge
1. Fonksiyon Modunu girin. 1L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1
2. Panele yiikleme, suriciye yikleme ve kontrast 1 L ->1242.0 rpm O
fonksiyonlarinin yer aldigi sayfay: girin. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
3. Panele yiikleme fonksiyonunu segin (secilmis fonksiyon 1L ->1242.0 rpm O
yanan bir imlegle isaret edilir). @ Q UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
4, Panele yiikleme fonksiyonunu girin. ENTER 1L ->1242.0 rpm O
UPLOAD  <=<=
5. Harici kontrole gegin. 1 -> 1242.0 rpm O
(Ekranin ilk satirinda L yok.) UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
6. Panelin baglantisini sékiin ve verinin yiklenecegi

suricuye geri takin.
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Yukaridaki Bir sdirticliden panele nasil veri yliklenir (Upload) boliminde yer alan

notlara dikkat edin.

Adim Eylem Tuslar Gosterge
1. Panele yuklenen veriyi iceren paneli surliiciye baglayin.
2. Sirtcunln lokal kontrolde olduguna emin olun (ekranin 1 L ->1242.0 rpm I
ilk satirinda L gdsterilir). Gerektiginde LOC/REM tusuna FREQ 45.00 Hz
basarak lokal kontrole degistirin. CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
3. Fonksiyon Modunu girin. 1L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1
4. Panele yukleme, surictye yukleme ve kontrast 1 L ->1242.0 rpm O
fonksiyonlarinin yer aldigi sayfayi girin. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
5. Siricuye yikleme fonksiyonunu segin (segilmis fonksiyon 1 L ->1242.0 rpm O
yanan bir imlegle isaret edilir). <::> <::> UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
6. Sirucuye yuklemeye baslayin. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O

DOWNLOAD =>=>
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Ekranin kontrast ayari nasil yapilir

tuslarindan herhangi birine basin.

Secilmis mod girilir.

O®
910,

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Fonksiyon Modunu girin. 1 L ->1242.0 rpm O
@ Motor Setup
Application Macro
Speed Control EXT1
2. Panele yikleme, suriciye yukleme ve kontrast 1 L ->1242.0 rpm O
fonksiyonlarinin yer aldigi sayfay: girin. @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
3. Bir fonksiyonu segin (segilmis fonksiyon yanan bir imlegle 1 L ->1242.0 rpm O
isaret edilir). @ @ UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 4
4. Kontrast ayarlama fonksiyonunu girin. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
CONTRAST [4]
5. Kontrasti ayarlayin. 1 L ->1242.0 rpm
@ @ CONTRAST [6]
6.a Segcilmis degeri kabul edin. ENTER 1 L ->1242.0 rpm O
UPLOAD <=<=
DOWNLOAD  =>=>
CONTRAST 6
6.b Yeni ayardan vazgecip eski degeri tutmak icin mod secim 1L ->1242.0 rpm I

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
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Normal kullanimda Surtcu Secim Modunda yer alan 6zelliklere gerek yoktur; bu
Ozellikler birgok surtcinun tek bir panel hattina takildigr uygulamalar icin
gerekmektedir. (Ayrintili bilgi icin, bkz. Installation and Start-up Guide for the Panel
Bus Connection Interface Module, NBC/, Kodu: 3AFY 58919748 [English]).

Kullanici Siiriici Segim Modunda asagidakileri yapabilir:

* Panelin panel hatti araciligiyla haberlestigi strictyld segmek.

* Panel hattina baglanmis bir strGctnin tanimlama numarasini degistirmek.

* Panel hattina baglanmis suriculerin durumunu gérintilemek.

Kullanici DRIVE tusuna bastiginda panel Surtici Se¢cim Moduna girer.

Her on-line istasyonunun kendine ait bir tanimlama numarasi(ID-IDentification

number) vardir. Sricinin hazirdeder ID numarasi 1’dir.

Not: Sdirlcu, diger on-line surdculerle panel hattina baglanmak durumunda
olmadikga surtclinin hazirdeger ID numarasi ayarinda degisiklik yapiilmamahdir.

Bir siiriicii nasil segilir ve panel hattinin ID numarasi nasil degistirilir

Adim | Eylem Tuslar Gosterge
1. Sdrlci Segim Modunu girmek igin. ACS800
ASAAA5000 xxxxXXX
ID NUMBER 1
2. Bir sonraki strlct/gorintuyl segmek igin. ACS800
istasyonun ID numarasi énce ENTER tusuna basilarak (ID Q
numarasinin yanlarindaki parantezler acilir) sonra da ok ASARAS000 XXXXXX
tuslari ile degeri ayarlanarak degistirilir. Yeni deger ENTER
. I . . ID NUMBER 1
tusu ile kabul edilir. Yeni ID numarasi ayarini gegerli
kilmak igin suriclnin enerjisi kesilmelidir.
Panel Hattina bagl tim cihazlarin durum gdstergeleri son 13
istasyondan sonra gosterilir. Eger tim istasyonlar birlikte
ekrana sigmiyorsa yukari gift oka basarak devamini i
gérUntUIegeb?;irsiniZ ’ Durum Gosterge
Sembolleri:
S = Sirlci stop etti, yon
ileri
T=Sdruci galiglyor, yon geri
H= Siriiclide hata olustu
3. Son gésterilen surtclye baglanmak ve bagka bir moda 1 L ->1242.0 rpm I

girmek i¢cin mod segim tuslarindan birine basin.

Segilmis mod girilir.

FREQ 45.00 Hz
CURRENT 80.00 A
POWER 75.00 %
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Boolean paket degerlerini ekranda okuma ve girme

Bazi gercek deger ve parametreler boolean paketidir yani her ayri bitin tanimh bir
anlami vardir(karsilik gelen sinyal veya parametrede). Kontrol panelinde boolean
pakedi degerleri onaltili (hexadecimal) bit formatinda okunur veya girilir.

Bu 6rnekte boolean paket degerinin 1,3 ve 4 bitleri ON durumdadir:

Boolean 0000 0000 0001 1010
Onalti 0 0 1 A

Kontrol paneli
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Program ozellikleri

Bolime genel bakis

Bu bolimde program 6zellikleri anlatilir. Her 6zellik icin ilgili kullanici ayarlarinin,
gercek sinyallerin ve hata ve uyari mesaijlarinin bir listesi vardir.

Devreye Alma Asistani

Giris

Asistan, kullaniciyl devreye alma adimlari boyunca yonlendirerek kullanicinin gerekli
verileri (parametre verileri) suriclye girmesine yardimci olur. Asistan ayni zamanda
girilen degerlerin dogrulugunu, yani izin verilen aralikta olup olmadigini kontrol eder.
ik start yapildiginda, siirlicti otomatik olarak asistanin ilk gérevi olan Dil Segimi'ni
girmeyi onerir.

Devreye Alma Asistani gorevlere ayrilmistir. Kullanici gorevleri, Devreye Alma
Asistaninin dnerilerine gore sirayla aktiflestirebilecedi gibi, ayri ayri da
aktiflestirebilir. Kullanici strlict parametrelerini, asistani hi¢ kullanmadan
geleneksel yontemlerle de ayarlayabilir.

Asistani start etmek, taramak ve ¢ikmakla ilgili bilgiler igin, bkz: Kontrol paneli
bolima.

Gorevlerin hazir deger siralamasi

Uygulama goérevinde (99.02 parametresi) yapilan secime gére Devreye Alma
Asistani dnerecegi bir sonraki géreve karar verir. Hazir deger gérevler asagidaki
tabloda gosterilmistir.

Uygulama Secimi

Hazir Deger Gorevler

FACTORY, SEQ
CTRL

Dil Seg¢imi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modiilleri, Hiz Kontrolii EXT1, Start/Stop Kontrold,
Korumalar, Cikis Sinyalleri

HAND/AUTO Dil Segimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modillleri, Hiz Kontrollii EXT2, Start/Stop Kontrolu, Hiz
Kontroll 1, Korumalar, Cikis Sinyalleri

T CTRL Dil Se¢imi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modiilleri, Moment Kontrolii EXT1, Start/Stop Kontrold,
Hiz Kontroli EXT1, Korumalar, Cikis Sinyalleri

PID CTRL Dil Segimi, Motor Set-up, Uygulama, Opsiyon Modliilleri, PID Kontrolii EXT1, Start/Stop Kontroli, Hiz

Kontroli EXT1, Korumalar, Cikis Sinyalleri
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Gorevlerin ve ilgili suriicli parametrelerinin listesi

Adi

Aciklama

ilgili Parametreler

Language Select

Dilin segilmesi

99.01

Motor Set-up

Motor verilerinin giriimesi

Motor tanimlamanin gergeklestiriimesi. (Eger hiz limitleri izin
verilen aralikta degilse: Limitlerin ayarlanmasi).

99.05, 99.06, 99.09, 99.07, 99.08,
99.04

99.10 (20.8, 20.07)

Application

Uygulama Makrosunun segilmesi

99.02, makro ile ilgili
parametreler

Option Modules

Opsiyon modiillerinin aktiflestiriimesi

98, 35, 52 gruplar

Speed Control
EXT1

Hiz referansi igin kaynak segilmesi

(Eger Al1 kullanihyorsa: Al1 analog giris limitleri, 6lcekleme, ters
cevirmenin ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi
Hiz (frekans) limitlerinin ayarlanmasi
Hizlanma ve yavaglama rampa surelerinin ayarlanmasi

(27.01 parametresi tarafindan aktiflestirildigi durumlarda fren
kiyicisinin ayarlanmasi)

(Eger 99.02, SEQ CTRL degilse: Sabit hizlarin ayarlanmasi)

11.03

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.04, 11.05

20.02, 20.01, (20.08, 20.07)
22.02, 22.03

(27, 20,05, 14.01 gruplari)

(Grup 12)

Speed Control
EXT2

Hiz referansi igin kaynak ayarlanmasi

(Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog giris limitleri, dlcekleme, ters
cevirmenin ayarlanmasi)

Referans limitlerinin ayarlanmasi

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

11.08, 11.07

Torque Control

Moment referansi i¢in kaynak segilmesi

(Eger Al1 kullanihyorsa: Al1 analog girig limitleri, lgekleme, ters
gevirmenin ayarlanmasi)

11.06

(13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
13.05, 30.01)

Referans limitlerinin ayarlanmasi 11.08, 11.07
Moment yukari rampa ve asagi rampa surelerinin ayarlanmasi | 24.01, 24.02
PID Control Proses referansi igin kaynak secilmesi 11.06
(Eger Al1 kullaniliyorsa: Al1 analog girig limitleri, skala, ters (13.01, 13.02, 13.03, 13.04,
cevirmenin ayarlanmasi) 13.05, 30.01)
Referans limitlerinin ayarlanmasi 11.08, 11.07
Hiz (referans) limitlerinin ayarlanmasi 20.02, 20.01 (20.08, 20.07)
Proses gergek degeri icin kaynak ve limitlerin ayarlanmasi 40.07, 40.09, 40.10
Start/Stop Control | EXT1 ve EXT2 harici kontrol konumlarinin start ve stop sinyalleri | 10.01, 10.02
icin kaynak EXT 2 secilmesi
EXT1 ve EXT2 arasinda se¢im yapilmasi 11.02
YOn kontroliiniin tanimlanmasi 10.03
Start ve stop modlarinin tanimlanmasi 21.01, 21.02, 21.03
Caligma izni sinyalinin kullaniminin segilmesi 16.01, 21.07
Calisma Izni fonksiyonu icin rampa siiresinin ayarlanmasi 22.07
Protections Moment ve akim limitlerinin ayarlanmasi 20.03, 20.04
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Adi

Aciklama

ilgili Parametreler

Output Signals

RO1, RO2 ve RO3 réle ¢ikiglarina ve opsiyonel réle ¢ikislarina
(eger kullaniliyorsa) atanan sinyallerin segimi

AO1, AO2 analog cikislarina ve opsiyonel analog ¢ikiglarina
(eg@er kullaniliyorsa) atanan sinyallerin segimi. Minimum,
maksimum, dlgcekleme ve ters cevirme degerlerinin ayarlanmasi

Grup 14

15.01, 15.02, 15.03, 15.04, 15.05,
(Grup 96)
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Asistan ekraninin igerigi

Start-up asistaninda iki tip ekran vardir: Ana ekranlar ve bilgi ekranlari. Ana ekranlar
kullanicidan bilgi girisi yapmasini veya bir soruya cevap vermesini talep eder.
Asistan, ana ekranlarda adim adim ilerler. Bilgi ekranlari ana ekranlar i¢in gereken
yardim metinleri verir. Asagidaki sekilde her ikisinin de birer 6rnegi verilerek icerikleri

aciklanmistir.

Ana Ekran Bilgi Ekrani

1 | Motor Setup 3/10 INFO P99.05

2 | MOTOR NOM VOLTAGE? Set as given on the motor

310 V] nameplate.

4 | ENTER:0k RESET:Back :

1 | Asistanin adi, adim sayisi / INFO (bilgi) metni, ayarlanmasi
toplam adim sayisi gereken parametrenin dizin

numarasi

2 | Istek/soru Yardim metni...
Giris alani ... yardim metni devami
Komutlar: degeri kabul et ve ¢ift ok semboll (metnin devam
sonraki adima geg veya iptal et ve | ettigini belirtir)
onceki adima git

Lokal kontrol — kontrol karsilagtirmasi

Sardcd, start, stop ve yon komutlari ve referans degerlerini kontrol panelinden ya da
dijital ve analog girisler tizerinden alabilir. Opsiyonel bir filedbus adaptéri acgik bir
fieldbus hattindan kontrol yapmayi saglar. DriveWindow programi igeren bir PC de
surtclyud kontrol edebilir.

Lokal Kontrol ACS800 Harici Kontrol

/

Standart I/0
Kontrol paneli Fieldbus Yuva 1
Adaptor
S Opsiyonel /O Yuva 1 veya Yuva 2
_ Moddil % K]
e RDCO CHO - (Yanlizca Advant filedbus
. — Kart g— e baglant
DriveWindow o arti (DDCS) aglantisi)
/\ 1 =ilE
CH3 i ) AF 100 Arayiizi
(DDCS)
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Lokal kontrol

Sirdcl lokal kontrol konumundayken kontrol komutlari kontrol panelinden verilir.
Panel gostergesindeki L, lokal kontrol oldugunu belirtir.

‘ 1@—> 1242 rpm

Kontrol paneli, lokal modda kullanildiginda, her zaman i¢in harici kontrol sinyal
kaynaklarindan dncelikli konumdadir.

Kontrol

Sirdcl harici kontrol konumundayken, komutlar standart I/O terminalleri (dijital ve
analog girisler), opsiyonel harici I/O modiilleri ve/veya fieldbus arayliziinden verilir.
Buna ek olarak, kontrol panelini harici kontrol kaynagi olarak ayarlamak da
mUmkundr.

Harici kontrol, panel gdstergesinde bir boslukla veya, panelin harici kontrol igin
kaynak olarak tanimlandi§i 6zel durumlarda bir R isareti ile gOsterilir.

‘lU ->1242 rpm I ‘ ‘1®—>1242 rpm I

Input/Output (Girig/Cikis) Kontrol panelinden Harici Kontrol
terminallerinden veya fieldbus
arayuzlerinden Harici Kontrol

Kullanici kontrol sinyallerini iki harici kontrol yerinden, EXT1 veya EXT2, birine
baglayabilir. Kullanicinin segimine bagli olarak birinden biri etkin olur.

Ayarlar
Panel tusu ilave bilgi
LOC/REM Lokal ve harici kontrol arasindan birini segmek
Parametre
11.02 EXT1 ve EXT2 segimi
10.01 EXT1 i¢in start, stop, yon kaynagi
11.03 EXT1 igin referans kaynagi
10.02 EXT2 igin start, stop, yon kaynagi
11.06 EXT2 icin referans kaynagi
Grup 98 OPTION Opsiyonel I/O ve seri haberlesmenin aktiflestiriimesi
MODULES
Diagnostik
Gergek sinyaller ilave bilgi
01.11,01.12 EXT1 referansi, EXT2 referansi
03.02 Boolean paket word’'de EXT1/EXT2 segim biti
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Blok semasi: EXT1 i¢in start, stop, yon kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol yeri igin start, stop ve yon araylziini segen
parametreler gosteriimektedir.

Segim
DI1/Std 10 DI
: : AN
: Di6 C — EXT1
DI6 / Std IO Start/stop/
DI7 - DI9 — yon

DI1 / DIO ext 1 = 10.01
DI2 / DIO ext 1 1/0 Uzantilar -

Bkz: 98 OPTION [
DI1/DIO ext 2 MODULES grubu. -
DI2 / DIO ext 2 j K

. . Fb. segimi

Fieldous adaptér yuva 1 — g\ Fieldbus COMM.
CHO / RDCO Karti —— kontrol bélimii. cwW
Standart Modbus Hatti — KEYPAD

Kontrol paneli

DI1 / Std IO = Standart I/O terminal blogunda DI1 dijital girisi
DI1/ DIO ext 1 = Dijital I/O harici moduli 1’de DI1 dijital girisi

Blok semasi: EXT1 i¢in referans kaynagi

Asagidaki sekilde, EXT1 harici kontrol yerinin hiz referansi igin arayliz segen
parametreler gdsteriimektedir.

Al1/Std IO Segim
Al1, Al2, AI3. DI3, Dl4
Al2 / Std 10 - +Al2, Al3, DI3, -
Al3/ Std 10 C L EXTH
DI3 / Std 10 Dlﬁ":’bﬁ'g Referans
DI4 / Std 10 ’ THros]  REF1 (pm)

Al1/AIO ext | 1/0 Uzantilari L

Al2 / AlO ext Bkz. Parametre E—
grubu 98 OPTION |-
DI1/DIO ext 3 MODULES. _
DI2 / DIO ext 3 j

Fieldbus adaptér yuva 1 | Fb. .se?imi COMM.
CHO / RDCO kart | Bhka Fieldbus — rRER

Standart Modbus Hatti | kontrol boldmd.
Kontrol paneli

KEYPAD

Al1/ Std IO = Standart I/0 terminal blogunda Al1 analog girisi
Al1 / AlO har = Analog I/O harici blogunda Al1 analog girisi
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Referans tipleri ve isleme

Siridcl, geleneksel giris sinyali ve kontrol panel sinyallerine ek olarak ¢ok ¢esitli
referanslar da kabul edebilir.

» Sdrucu referansi iki dijital giris ile verilebilir: Dijital girislerden biri hizi arttirir, digeri
azaltir.

» Sdrucd ¢ift kutuplu bir hiz referansi kabul eder. Bu 6zellik sayesinde hem hiz hem
de yon tek bir analog giris ile kontrol edilebilir. Minimum sinyal tam geri hiz,
maksimum sinyal ise tam ileri hizdir.

+ Surtcl matematiksel fonksiyonlari kullanarak iki analog sinyalden bir referans
olusturabilir: Toplama, ¢ikarma, ¢garpma, minimum segim ve maksimum secgim.

» Sdricl matematiksel fonksiyonlari kullanarak, seri haberlesme araytiziinden
gelen bir sinyal ve analog bir giris sinyalinden bir referans olusturabilir: toplama
ve garpma.

Harici referansi, sinyal minimum ve maksimum degerleri, minimum ve maksimum
hiz limitlerinden bagska bir degere karsilik gelecek sekilde dlgeklemek mimkuinddar.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 11 REFERENCE SELECT | Harici referans kaynagi, tipi ve dlgekleme
Grup 20 LIMITS Calisma limitleri
Grup 22 ACCEL/DECEL Hiz referansi hizlanma ve yavaslama rampalari
Grup 24 TORQUE CTRL Moment referansi rampa stireleri
Grup 32 SUPERVISION Referans denetimi
Diagnostik
Gergek sinyal ilave bilgi
01.11,01.12 Harici referanslarin degerleri

Grup 02 ACTUAL SIGNALS | Referans proses zincirinin farkli agamalarindaki referans degerleri.

Parametre

Grup 14 RELAY OUTPUTS Bir rdle ¢ikisindan alinan aktif referans / referans kaybi bilgisi
Grup 15 ANALOGUE Referans degeri

OUTPUTS
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Referans trimleme

Referans trimlemede harici referans (%) (Harici referans REF2) ikincil bir uygulama
degiskeninin dl¢llen degerine gore dizeltilir. Asagidaki blok semasi fonksiyonu

gOstermektedir.

Anahtar Segim
maks.frek — _ Segim
/ G DIRECT (3)
maks. hiz — ! maks. moment —]
. , %ref — PROPOR. (2)
; 40.18
B Segn‘n 99.04 (DTC) 1| oFF (1) ]
Al Toplamé
Al2 — N 40.14 Yoref —]
™ Carp. | %ref
40.16 —| <
arp.
40.15 PID 4017 — ><
tref
40.01 | k ><
Gergek Degerler 40.021
40,05 ] 40.03 itd
: ; 40.04 | dFiltT /
40.07 — Filtre 40.05 errIVInv
Al — 40.13 | rint
Al2 — % - i PIDmaks | oh1
Al3 — PIDmin | ol1
Al5 —|
Al —| 40.19
IMOT —|
%ref= Trimlemeden onceki siriici referansi
%ref’ = Trimlemeden sonraki siriicli referansi
maks. hiz= 20.02 Par. (veya mutlak degeri daha bliylikse 20.01)
maks. frek= 20.08 Par. (veya mutlak deger daha buiylikse 20.07)
maks. mom = 20.14 Par. (veya mutlak deger daha biiylkse 20.13)
Ayarlar
Parametre ilave bilgi
40.14 ... 40.18 Trimleme fonsksiyon ayarlari

40.01 ... 40.13, 40.1

9 PID kontrol blogu ayarlari

Grup 20 LIMITS

Sirucu galisma limitleri
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Suruch bir konveydr hatti calistiriyor. Saraca hiz kontrollidur ancak hat gerilimi de
hesaba katilmaldir: Olgilen gerilim, gerilim ayar noktasini astigi takdirde hiz hafifce

azaltilir veya tam tersi.

istenen hiz diizeltimine ulasabilmek igin kullanici agagidakileri yapar:

+ trimleme fonksiyonunu aktiflestirerek gerilim set degeri ve 6l¢lulen gerilim ile

baglantisini yapar

+ trimlemeyi uygun bir seviyeye ayarlar.

Hiz kontrollii konveyor hatti

Sadelestirilmis blok semasi

Hiz referansi
Gerilim
Olgimi

Gerilim
set degeri

Gerilim olgimu

Toplamz

PID

3|

Sdricu silindirleri (gekis)

Trimlenmis
hiz referansi
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Programlanabilir analog girigler

Surucude U¢ adet programlanabilir analog girig vardir: bir gerilim girigi (0/2 - 10 V
veya (-10) - 10 V) ve iki akim girisi (0/4 - 20 mA). Opsiyonel bir I/0 uzatma moduili
kullanildiginda iki ekstra giris daha kullanilabilir. Her giris filtrelenebilir, terslenebilir
ve maksimum ve minimum degerler ayarlanabilir.

Standart Uygulama Programinda giincelleme zamanlari

Girig Dongii
Al / standart 6 ms
Al / harici 6 ms (100 ms 1)

1) Motor sicaklik 6lciim fonksiyonunda guincelleme zamani. Bkz: 35 MOT TEMP MEAS grubu.

Ayarl

ar

Parametre

ilave bilgi

Grup 11 REFERENCE
SELECT

Bir referans kaynagi olarak Al

Grup 13 ANALOGUE
INPUTS

Standart girislerin iglenmesi

30.01

Al kaybinin denetimi

Grup 40 PID CONTROL

Bir PID proses kontrol referansi veya gergek degerleri olarak Al

35.01

Bir motor sicaklik dlgiminde Al

40.15 Bir strticti referans trimlemede Al

42.07 Mekanik bir fren kontrol fonksiyonunda Al

98.06 Opsiyonel analog girislerin aktiflestiriimesi

98.13 Opsiyonel Al sinyal tipi tanimlamasi (¢ift kutuplu veya tek kutuplu)

98.14 Opsiyonel Al sinyal tipi tanimlamasi (¢ift kutuplu veya tek kutuplu)
Diagnostik

Gergek deger ilave bilgi

01.18, 01.19, 01.20 Standart girislerin degerleri

01.38, 01.39 Opsiyonel giriglerin degeri

Grup 09 ACTUAL Olgeklenmis analog giris degerleri (fonksiyon blok programlama icin tam

SIGNALS sayI degerleri)

Program &6zellikleri




51

Programlanabilir analog ¢ikiglar

Standart olarak kullanilabilen iki programlanabilir akim ¢ikisi (0/4 - 20 mA) vardir ve
opsiyonel analog I/0 uzatma moduli araciligiyla iki ¢ikis eklenebilir. Analog ¢ikis
sinyalleri terslenebilir ve filtrelenebilir.

Analog c¢ikis sinyalleri, motor hizi, proses hizi ( dl¢ekli motor hizi), ¢ikis frekansi,
¢ikis akimi, motor momenti, motor glcd, vs., ile orantili olabilir.

Analog bir ¢ikisa seri haberlesme hatti araciligiyla bir deger yazmak mumkandur.

Standart Uygulama Programinda giincelleme zamanlari

Cikig Dongii
AO / standart 24 ms
AO / harici 24 ms (1000 ms 1)

1) Motor sicaklik 6l¢iim fonksiyonunda glincelleme zamani. Bkz: 35 MOT TEMP MEAS grubu.

Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 15 ANALOGUE AO deger segilmesi ve islenmesi (standart ¢ikislar)
OUTPUTS
30.20 Harici olarak kontrol edilen bir AO’nun bir haberlesme kesilmesinde
caligmasi
30.22 Opsiyonel AO kullaniminin denetimi
Grup 35 MOT TEMP Motor sicaklik élgiimiinde AO
MEAS
Grup 96 EXTERNAL Opsiyonel AO deger secilmesi ve islenmesi
AO
Grup 98 OPTION Opsiyonel I/O aktiflestirme
MODULES
Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
01.22,01.23 Standart ¢ikiglarin degerleri
01.28, 01.29 Opsiyonel ¢ikiglarin degerleri
Uyari
10 CONFIG Opsiyonel I/O hatal kullanimi
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Programlanabilir dijital girigler

Surucude standart olarak alti adet programlanabilir dijital girig vardir. Opsiyonel bir I/
O uzanti moduli kullanildiginda alti ekstra giris daha kullanilabilir.

Standart Uygulama Programinda giincelleme zamanlari

Giris Dongii

Dl / standart 6 ms

DI / harici 12 ms
Ayarlar

Parametre ilave bilgi

Grup 10 START/STOP/ Start, stop, yon olarak DI

DIR

Grup 11 REFERENCE Referans veya referans kaynagi se¢iminde DI

SELECT

Grup 12 CONSTANT Sabit hiz segiminde DI

SPEEDS

Grup 16 SYSTEM CTRL | Harici Calisma Izni, hata resetleme veya kullanici makro degisim sinyali

INPUTS olarak DI

22.01 Hizlanma ve yavaslama rampa secim sinyali olarak DI

30.03 Harici bir hata kaynagi olarak DI

30.05 Motor asin sicaklik denetim fonksiyonu olarak DI

30.22 Opsiyonel I/O kullaniminin denetimi

40.20 Uyku fonksiyonu aktiflestirme sinyali olarak DI (PID proses kontroliinde)

42.02 Mekanik fren bilgisi sinyali olarak DI

98.03 ... 96.05 Opsiyonel dijital I/O uzanti modullerinin aktiflestiriimesi

98.09 ... 98.11 Opsiyonel dijital girislerin uygulama programinda adlandiriimasi
Diagnostik

Gergek deger ilave bilgi

01.17 Standart dijital girislerin degerleri

01.40 Opsiyonel dijital giriglerin degerleri

Uyar

IO CONFIG (FF8B) Opsiyonel I/O hatali kullanimi

Hata

I/0 COMM ERR (7000) I/O’ya haberlesme kaybi
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Programlanabilir role gikiglari

Standart olarak U¢ adet programlanabilir réle gikigi vardir. Opsiyonel dijital I/O uzanti
modull kullanarak alti adet ¢ikis eklenebilir. Bir parametre ayariyla, réle gikisi
Uzerinden hangi bilginin gdsterilecegini segmek mimkindir: hazir, calisiyor, hata,
uyari, motor sikisma, vs.

Rdéle c¢ikisina seri haberlesme hatti araciliiyla bir deger yazmak miumkinddr.

Standart Uygulama Programinda giincelleme zamanlari

Cikis Dongi
RO / standart 100 ms
RO / harici 100 ms
Ayarlar
Parametre ilave bilgi
Grup 14 RELAY RO deger segimleri ve galisma sureleri
OUTPUTS
30.20 Harici olarak kontrol edilen réle gikisinin bir haberlesme kesilmesinde
caligmasi
Grup 42 BRAKE Mekanik fren kontroliinde RO
CONTROL
Grup 98 OPTION Opsiyonel role gikiglarinin aktiflestiriimesi
MODULES
Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
01.21 Standart role gikis durumlari
01.41 Opsiyonel réle ¢ikis durumlari
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Gergek sinyaller

Bir ¢cok gergek sinyal mevcuttur:

Sardci ¢ikis frekansi, akim, gerilim ve glg

Motor hizi ve momenti

Sebeke gerilim ve ara devre DC gerilimi
Aktif kontrol yeri (Lokal, EXT1 veya EXT2)

Referans degerleri

Sdarucu sicakhgi

Calisma suresi sayaci (h), kWh sayaci

Dijital 1/0 ve Analog I/O durumu

PID kontrolori gercek degerleri (PID Kontrol makrosu segili iken)

Kontrol panel géstergesinde ayni anda Ug¢ sinyal gdsterilebilir. Degerleri ayni
zamanda seri haberlesme hatti veya analog ¢ikiglardan okumak mimkindur.

Ayarl

ar

Parametre

ilave bilgi

Grup 15 ANALOGUE
OUTPUTS

Analog bir ¢ikisa gercek sinyal secilmesi

Grup 92 D SET TR

Bir veri setine gercgek sinyal secilmesi (seri haberlesme)

ADDR
Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
Grup 01 ACTUAL Gergek sinyallerin listesi
SIGNALS ... 09

ACTUAL SIGNALS
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Motor tanimlama

Dogrudan Moment KontrolG’niin performansi, motor devreye alma sirasinda
belirlenen dogru motor modeline baghdir.

ik start komutu verildiginde otomatik olarak bir Tanimlama Miknatislama’si yapilir.
ilk devreye alma sirasinda motor sifir hizda birkag saniye siiresince miknatislanir ve
bdylece motor modeli yaratilir. Bu tanimlama ydntemi bir cok uygulama igin
uygundur.

Daha zor uygulamalarda ayri bir Tanimlama Calistirmasi (ID) gerceklestirilebilir.

Ayarlar
99.10 parametresi.

Enerji kesilmesinde galigmaya devam etme (power loss ride-through)

Eger gelen besleme gerilimi kesilirse surtici dénen motorun kinetik enerjisinden
faydalanarak calismaya devam edecektir. Motor déndiigu ve siriclye enerji Urettigi
surece, surucl ¢alismaya devam eder. E§er ana kontaktor kapali kalmigsa surtcu
kesilmeden sonra ¢alismaya devam edebilir.

o UMD e

T  fout Ubc
(Nm) (Hz) (Vd.c.) Und
160 80 520
120 60 390
el fout
80 40 260 “
/’4“'\

/ \ /"_'TM

40 20 130 - ~_”
e
|~
t(s)
1.6 4.8 8 11.2 14.4

Upc= Suruciniln ara devre gerilimi, f, = sirlictiniin gikis frekansi,

Twm = Motor momenti

Nominal yiikte besleme gerilim kaybi (f, ;= 40 Hz). Ara devre DC gerilimi minimum limite diiger.
Kontrolér sebeke kapali oldudu siirece gerilimi sabit tutar. Siiriicii motoru jeneratér modunda galistirir.
Motor hizi diigser ancak motor yeterli kinetik enerjiye sahip oldugu siirece siirtici ¢alisabilir.

Not: Ana kontaktdr opsiyonlu pano montaj Unitelerinde bulunan “devre tutma”
ozelligi, kisa besleme kesilmelerinde kontaktor kontrol devresini kapali tutar.
Kesilmenin izin verilen slresi ayarlanabilir. Fabrika ayari bes saniyedir.
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Otomatik start

Surtct motorun durumunu birkag milisaniyede tespit edebildiginden start etme her
kosulda aninda yapilir. Restart gecikmesi yoktur. Or. tlirbin pompalari veya yel

degirmeni fanlarinin start edilmesi kolaydir.

Ayarlar

21.01 parametresi.

DC Mikantislama

DC Miknatislama aktiflestirildiginde surtici start etmeden 6nce otomatik olarak
motoru miknatislar. Bu 6zellik en yuksek kirilma momentini, motor nominal
momentinin %200’lUine kadar garantiler. On miknatislama stiresini ayarlayarak motor
startini ve 6r. mekanik bir freni serbest birakmayi senkronize etmek mimkundur.
Otomatik Start 6zelligi ve DC Miknatislama ayni anda aktiflestirilemez.

Ayarlar
21.01 ve 21.02 parametreleri.

DC Tutma

Motor DC Tutma 0Ozelligini aktiflestirerek rotoru sifir hizda Mg‘or

kilitlemek mimkuindir. Hem referans hem de motor hizi
onceden ayarlanmis DC tutma hizinin altina disttiginde
surlcu stop eder ve motora DC enjekte eder. Referans
hizi gene DC tutma hizini astiginda normal stiriicu
calismasina geri donulr.

Ayarlar
21.04, 21.05, ve 21.06parametreleri.

DC Tutma
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Aki frenleme

Sdrucu, motordaki miknatislama seviyesini arttirarak daha iyi bir yavaslama saglar.
Motor akisini arttirarak motorda frenleme sirasinda uretilen enerji motor termal
enerjisine donusturulebilir. Bu 6zellik 15 kW degerinden disuk olan motorlarda
kullanighdir.

Motor Ts
Hiz TNF("_o)

Tg, = Frenleme Momenti (Braking Torc

Aki Frenleme yok 60 Tny=100 Nm

401 AkI frenleme

1 Aki Frenleme yok .
t(S) T T T T T f(HZ)
50 HZ/60 Hz

Frenleme Momenti (%)

12017\
80 ' AkiFrenlemé yok '
Hesaplanmis Motor Glicl 40
@ 2,2kwW —a .
@ 15kW 0 2 . ‘ ‘ ' - f(Hz)
® 37 kW 5 10 20 30 40 50
@ 75 kwW 120 - - -
®B) 250 kW d-- - \- EEEEE
40 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
110 s .
0 I/ ‘ ‘ . ' f(Hz)
5 10 20 30 40 50

Sardcl surekli olarak, ayni zamanda Akl Frenleme sirasinda da, motor durumunu
izler. Bu sebeple Akl Frenleme hem motoru stop ettirme hem de hiz degistirmede
kullanilabilir. Aki Frenleme’nin diger faydalari sunlardir:

* Frenleme bir stop komutu verildikten hemen sonra baslar. Fonksiyon frenlemeyi
baslatmadan dnce akinin azalmasini beklemek zorunda degildir.

* Motorun sogutmasi verimlidir. Aki Frenleme sirasinda motorun rotor akimi degil,
stator akimi artar. Stator rotordan ¢ok daha verimli bir sekilde sogur.

Ayarlar

26.02 parametresi.
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Aki Optimizasyonu

Aki Optimizasyonu, surucu nominal yakun altinda galigirken motor guraltl seviyesini
ve toplam enerji tuketimini azaltir. Toplam verimlilik (Motor ve suricunun), yak
momentine ve hiza bagl olarak %1 ile %10 arasinda arttirilabilir.

Ayarlar

26.01 parametresi.

Hizlanma ve yavaslama rampalari

iki adet kullanici tarafindan secilebilir hizlanma ve yavaslama rampasi mevcuttur.
Hizlanma/yavaglama slrelerini ve rampanin bi¢imini ayarlamak mimkindar. Iki
rampa arasinda gegis, dijital bir giris yoluyla kontrol edilebilir.

Mevcut rampa bicimlerinde Dogrusal ve S-egrisi Moo

segenekleri bulunmaktadir. T

Dogrusal: Sabit veya yavas hizlanma/yavaslama DogIiis
gerektiren surtculer icin uygundur. :‘\S-egrisi

S-egrisi: Kirlabilir yak tagityan konveyorler veya
hiz degisimi sirasinda sorunsuz gecis gereken
diger uygulamalar igin idealdir.

Ayarlar
22 ACCEL/DECEL parametre grubu.

Kritik hizlar

Kritik Hizlar fonksiyonu, 6érnedin mekanik rezonans sorunlari sebebiyle belli motor
hizlari veya hiz seridinden kaginmanin gerektigi uygulamalarda kullanilabilir.

Ayarlar
25 CRITICAL SPEEDS parametre grubu.

Sabit hizlar

Onceden 15 sabit hiz tanimi yapmak mimkiindir. Sabit hizlar dijital girigler
kullanarak segilir. Sabit hiz aktiflestirme, harici hiz referansina gére dnceliklidir.

Ayarlar
12 CONSTANT SPEEDS parametre grubu.
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Hiz kontroloriu ayari

Motor tanimlamasi sirasinda hiz kontroldru otomatik olarak ayarlanir. Ancak
kontrol6riin kazanim, entegral sire ve tirev slresini manuel olarak ayarlamak veya
surdcunun ayri bir hiz kontrolér Otomatik Ayar Calistirmasi yapmasini saglamak
mumkindir. Otomatik Ayar Calistirmasinda hiz kontroléri yiike ve motorun ve
makinenin ataletine bagh olarak ayarlanir. Asagidaki sekil bir hiz referans
adimindaki hiz tepkilerini gostermektedir (genelde %1- 20).

n o
nyN /O

A : Yetersiz kompanzasyon t
B : Normal ayarli (otomatik ayar)

C : Normal ayarli (manuel ayar) B’dekinden daha iyi dinamik performans

D : Fazla kompanzasyon hiz kontrolori

Asagidaki sekil hiz kontroloriiniin sadelestiriimis blok semasidir. Kontrolér ¢ikigi
moment kontrolor icin referanstir.

Tirev
hizlanma
kompanzasyonu

Orantili

Hiz +_  Hata entegral +®+ Moment
referans -¥ deger + referans

Tlrev

Hesaplanmis gergek hiz

Ayarlar

23 SPEED CTRL Parametre grubu ve 20 LIMITS.
Diagnostik

Gergek sinyal 01.02.

Program &zellikleri



60

Hiz kontrol performans figlirleri

Asagidaki tablo Dogrudan Moment KontrolU kullanildidindaki hiz kontrollnn tipik
performans figlrlerini gdstermektedir.

T (%
T (%)
Hiz Kontrolii Puls Enkodersiz | Puls Enkoderli 100 + Tyiik
Statik hiz hatasi, | + %0.1-0.5 +0.01%
ny %’si (nominal
kaymanin %10’u)
Dinamik hiz %0.4 sn.* %0,1 sn.* {(s)
hatasi %0.1 - 0.4 sn
Nact-Nyef
*Dinamik hiz hatasi hiz kontrol6riintin ayarlarina baghdir. N

Ty = nominal motor momenti
ny = nominal motor hizi
Nyet = gergek (actual) hiz
Neef = hiz referansi

Moment kontrol performans figtirleri

Siricl, motor saftindan herhangi bir hiz geri beslemesi olmadan hassas moment
kontroll gerceklestirebilir. Asagidaki tabloda Dogrudan Moment Kontrol't
kullanildi§i zaman moment kontrolorintn tipik performans figirleri gosterilmektedir.

I (%
T (%)
Moment Puls Enkodersiz | Puls Enkoderli Tref /~\
Kontrolii 100 T —
- 90 |- ---}-- act
Dogrusallik hatasi| + 4 %* +3% .
Tekrarlanabilirlik | + 3 %* +1%
hatasi
Moment 1-5ms 1-5ms
yukselme siresi
*Sifir frekans etrafinda galistirildiginda hata daha buyik
olabilir. 10

-~

<5ms t(s)
Ty = nominal motor momenti
Tief = moment (torque) referansi
Tact = gercek (actual) moment

Skaler kontrol

Dogrudan Moment Kontrol'ii (DTC-Direct Torque Control) yerine motor kontrol
yéntemi olarak Skaler Kontrol'li secmek de mumkindir. Skaler Kontrol modunda
surucu bir frekans referansi ile kontrol edilir. Dogrudan Moment Kontrol motor kontrol
yénteminin gostermis oldugu performans, Skaler Kontrol’de saglanamaz.

Asagidaki 6zel uygulamalarda Skaler Kontrol modunun aktiflestiriimesi tavsiye edilir:
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* Coklu motor surlculerinde: 1) eger yik motorlar arasinda esit olarak
dagitiimamissa, 2) motorlarin boyutlari farkliysa veya 3) motorlar motor
tanimlama yapildiktan sonra degistirilecekse

* Motorun nominal akim degeri siricinin nominal ¢ikis akiminin 1/6’sindan da
kigikse

» Eger slrucl bir motora baglanmadan kullaniliyorsa (6r. test amagl olarak)
» Sdricl step-up transformatoéri araciligiyla orta gerilim motorunu galistiriyorsa.

Skaler Kontrol modunda bazi standart 6zellikler kullanilamaz.

Ayarlar

99.04 parametresi.

Skaler olarak kontrol edilen bir cihazda IR kompanzasyonu

IR Kompanzasyonu, sadece motor kontrol modu

Skaler oldugunda aktiftir (okz yukarida Skaler ~ Motor Gerilimi
kontrol bélumu) IR Kompanzasyonu
aktiflestirildiginde sirlicii disik hizlarda motora IR Kompanzasyonu
ekstra gerilim ylklemesi yapar. IR
Kompanzasyonu, yiksek moment gerektiren
uygulamalarda faydalidir. Dogrudan Moment
Kontrol'inde IR Kompanzasyonu mumkun/ ~~ Kompanzasyonsuz

gerekli degildir. f(Hz)

Ayarlar

26.03 parametresi.

Altigen motor akisi

Genelde slricl motor akisini, dénen aki vektori dairesel bir yol gizecek sekilde
kontrol eder. Bu bir cok uygulamada idealdir. Alan zayiflatma noktasinin tstiinde
calisiyorken (FWP-Field Weakening Point, tipik olarak 50 veya 60 Hz), ¢ikis
geriliminin yuzde yuzine ulagsmak mumkun degildir. Strdcunin tepe yuk kapasitesi,
tam gerilimli kapasiteden dusUktr.

Eger altigen aki kontrol segiliyse, motor akisi alan zayiflatma noktasinin altinda
dairesel bir sekil ile ve alan zayiflatma bdlgesinde altigen sekil gizerek kontrol edilir.
Frekans FWP’nin %100’Unden %120’sine kademeli olarak ¢ikartildikga uygulanan
sekil degisir. Altigen aki deseni kullanilirken maksimum ¢ikis gerilimine ulasilabilir;
Tepe yuk kapasitesi, dairesel aki deseninde oldugundan daha yUksektir ancak
surekli yik kapasitesi artan kayiplar sebebiyle FWP ile 1,6 - FWP arasinda daha
dusuktar.

Ayarlar

26.05 parametresi.
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Programlanabilir koruma fonksiyonlari

Al<Min

Al<Min fonksiyonu, analog bir giris sinyali dnceden ayarlanmis minimum limitin
altina dustigunde, stricinin ¢alismasini tanimlar.

Ayarlar

30.01 parametresi.

Kontrol Paneli Kaybi

Kontrol Paneli Kaybi fonksiyonu, sirtcu igin kontrol yeri olarak secilen kontrol paneli
haberlesmeyi kestiginde, sirtcinin ¢alismasini tanimlar.

Ayarlar

30.02 parametresi.

Harici Hata

Harici Hatalar, harici bir hata gosterge sinyali igin kaynak olarak dijital bir giris
tanimlayarak denetlenebilirler.

Ayarlar

30.03 parametresi.

Motor Termik Koruma

Motor, Motor Termik Koruma fonksiyonunu aktiflestirerek ve motor termik koruma
modlarindan birini segerek asiri isinmaya karsi korunabilir.

Motor Termik Koruma modlari ya motor sicaklik termal modeline ya da bir motor
termistorunun asiri sicaklik sinyaline dayanir.

Motor sicaklik termal modeli
Siricl motor sicakhgini asagidaki varsayimlara dayanarak hesaplar:
1) Sirtclye enerji verildiginde motor 30 °C ortam sicakligindadir.

2) Motor sicaklidi, ya kullanici tarafindan ayarlanabilen ya da otomatik olarak
belirlenebilen motor termik siiresi ve motor ylk egrisi (asagidaki sekillere bakin)
kullanilarak hesaplanabilir. YUk egrisi, ortam sicakliginin 30 °C’yi astidi durumda
ayarlanmalidir.
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Motor Motor Kirilma noktasi
Yiik Akim 190 ;
100% - (%) + Motor yiik egrisi
100 /
50 ™\ ;
Sicaklik . . t Sifir hiz yiki
Artis ! ' ,
: 5 Hiz
100% |

o t

Motor termik siresi

Motor termistériiniin kullanimi

Motor asiri sicakhigini, strtcl ve DI6 dijital girisinin +24 VDC gerilim kaynaklari
arasina bir motor termistori (PTC) baglayarak tespit etmek mimkiindir. Normal
motor ¢alisma sicakhiginda termistor direnci 1,5 kohm’dan (5 mA akim) distk
olmahdir. Striici motoru stop eder ve termistor direnci 4 kohm’u astiginda bir hata
sinyali verir. Montaj sekli, herhangi bir temasa karsi gerekli koruma dizenlemelerini
kargilamaldir.

Ayarlar
30.04 ve 30.09 arasindaki parametreler.

Not: Motor sicaklik dlgim fonksiyonunu da kullanmak mumkundur. Bkz: Standart I/0
tizerinden motor sicaklik 6lgiimdii altbdlim.

Sikisma Korumasi

Motor mil sikismasi durumunda strict motoru korur. Denetim limitlerini (frekans,
zaman) ayarlamak ve surtciiniin motor sikisma kosuluna nasil tepki verecegini
ayarlamak mumkundar (uyari sinyali / hata sinyali & surtclyl stop etme / tepki yok).

Ayarlar
30.10 ve 30.12 arasindaki parametreler.

Diisiik Yiik Korumasi

Motor yuk kaybi bir proses arizasini gésteriyor olabilir. Striicl, bdyle ciddi bir hata
durumunda makinayi ve prosesi korumak icin distk yik koruma fonksiyonunu
saglar. Strdcinin dislk yik kosulu tzerine verecegi tepkiler (uyari sinyali / hata
sinyali ve surlclyu stop etme / tepki yok) gibi denetim seviyeleri, dlisuk ytklenme
egrisi ve dusuk ylklenme stiresi de segilebilir.

Ayarlar
30.13 ve 30.15 arasindaki parametreler.
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Motor Faz Kaybi

Faz Kaybi fonksiyonu motor kablo baglantisinin durumunu izler. Fonksiyon 6zellikle
motor start sirasinda faydalidir: stiriicii motor fazlarindan herhangi biri bagli
olmadiginda bunu tespit eder ve start etmez. Faz kaybi fonksiyonu ayni zamanda
normal ¢alisma sirasinda motor baglanti durumunu denetler.

Ayarlar

30.16 parametresi.

Toprak Hata Korumasi

Toprak Hata Korumasi motordaki veya motor kablosundaki toprak hatalarini tespit
eder.

Koruma, toplam akim dlcimine dayanir.

Sebekedeki bir toprak hatasi korumay aktiflestirmez.
Topraklanmig bir beslemede, koruma 200 mikrosaniyede aktiflesir.

Notr hatti olmayan sebekelerde sebeke kapasitansi 1 mikrofarad veya fazlasi
olmahdir.

300 metreye kadar ekranl bakir motor kablolarina bagli olarak olusan kapasitif
akimlar korumay aktiflestirmez.

Siricl stop edildiginde, toprak hata korumasi devreden ¢ikar.

NOT: Paralel bagh inverter modillerinde, toprak hata korumasi, CUR UNBAL xx’dir.

Bkz: Béliim Hata izleme

Ayarlar

30.17 parametresi.

Haberlesme Hatasi

Haberlesme Hatasi fonksiyonu sirlcu ile harici bir kontrol cihazinin (6r. bir fieldbus
adaptor modiili) haberlesmesini denetler.

Ayarlar

30.18 ve 30.21 arasindaki parametreler.

Opsiyonel 10 denetimi

Fonksiyon opsiyonel dijital giris ve ¢ikislarin kullanimini denetler ve giris/gikis ile
haberlesme olmuyorsa uyari verir.

Ayarlar

30.22 parametresi.
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On-programlanabilir hatalar

Asin akim
Sdrdcunun asir akim agma limiti, strtcu tipine goére 1,67 ve 2,17 I, arasinda
degisir.

DC asin gerilim

DC asin gerilim agma limiti 1.3 -Uqax dir, Uimax S€beke gerilim araliginin
maksimumudur. 400 V Uniteler i¢in, Uymnax 415 V'dur. 500 V Gniteler igin, Uqpax 500
V’dur. 690 V uUniteler icin, Ujmax 690 V’dur. DC ara devrede, sebeke gerilim agma
seviyesine denk gelen gergek gerilim 400 V Uniteler icin 728 VDC, 500 V Uniteler igin
877 VDC ve 690 V Uniteler igin 1210 VDC'dir.

DC dusiik gerilim

DC disuk gerilim agma limiti 0,65 -Uqpin dir, Uqnin Sebeke gerilim araliginin
minimumudur. 400 V ve 500 V uniteler icin, Uymin 380 V'dur. 690 V Uniteler igin,
U1min 525 V'dur. DC ara devrede sebeke gerilim agma seviyesine denk gelen gercek
gerilim 400 V ve 500 V Uniteler icin 334 VDC’dir ve 690 V Uniteler icin 461 VDC’dir .

Sirici sicakhg
Siirlicti inverter modiil sicakligini denetler. iki denetim limiti vardir: uyari limiti ve
hata agma limiti.

Kisa devre
Motor kablosunu ve inverter kisa devrelerini denetlemek icin ayri koruma devreleri
vardir. Eger bir kisa devre olursa sirucu start etmez ve bir hata sinyali verilir.

Girig faz kaybi
Giris faz koruma devreleri, DC ara devre dalgalanmasini tespit ederek sebeke
kablosunun baglanti durumunu denetler. Eger bir faz kaybolursa dalgalanma artar.
Siricl stop eder ve dalgalanma %13’0 asarsa bir hata sinyali verilir.

Kontrol karti sicakhigi
Sirdcl, kontrol karti sicakligini denetler. Eger sicaklik 88 °C’yi gecerse CTRL B
TEMP hata sinyali verilir.

Asiri frekans

Sirdcl ¢ikis frekansi 6nceden ayarli olan seviyeyi asarsa surlcu stop eder ve bir
hata sinyali verilir. Onceden ayarlanan seviye, ¢alisma araliginin mutlak maksimum
hiz limitinin (Dogrudan Moment Kontroll aktif oldugunda) veya frekans limitinin
(Skaler Kontrol aktif oldugunda) 50 HZ (izerindedir.

Dahili hata

Sirdcl dahili bir hata tespit ederse, siricl stop eder ve bir hata sinyali verilir.
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Calisma limitleri

ACS800’de, hiz, akim (maksimum), moment (maksimum) ve DC gerilimi igin
ayarlanabilir limitler vardir.

Ayarlar
Parametre grubu 20 LIMITS.

Giig limiti
Gug limiti, giris kdpristint ve DC ara devreyi korumak i¢in kullanilir. Eger izin verilen
maksimum gug¢ dederi asilirsa, strict momenti otomatik olarak sinirlandirilir.

Maksimum agir1 yikleme ve surekli guig limitleri stirlicii donanimina baglidir. Ozel
degerler igin uygun donanim kilavuzuna bakiniz.

Otomatik resetler

Sdrucu, agir akim, asiri gerilim, dasuk gerilim ve “minimumun altinda analog giris”
hatalari sonrasinda kendini otomatik olarak resetler. Otomatik Resetler kullanici
tarafindan aktiflestirilmelidir.

Ayarlar

Parametre grubu 31 AUTOMATIC RESET.
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Denetimler

Sdrucu, kullanici tarafindan segilebilir belli degiskenlerin kullanici tarafindan tanimli
olan limitlerin iginde olup olmadigini izler. Kullanici hiz, akim, vs. igin limitler
koyabilir.

Ayarlar
Parametre grubu 32 SUPERVISION.

Diagnostik
Gergek Sinyaller ilave bilgi
03.02 Boolean paket word’'de denetim limitini gdsteren bitler
03.04 Boolean paket word’de denetim limitini gdsteren bitler
03.14 Boolean paket word’'de denetim limitini gdsteren bitler
Grup 14 RELAY Bir role ¢ikisi Gzerinden denetim limiti gdsterme
OUTPUTS

Parametre kilidi

Kullanici parametre kilidini aktiflestirerek parametre ayarlamasini engelleyebilir.

Ayarlar
16.02 ve 16.03 parametreleri.

Proses PID kontrolu

Siricide dahili bir PID kontrolori bulunur. Kontrolor basing, akis veya sivi seviyesi
gibi proses degiskenlerini kontrol etmek igin kullanilabilir.

PID kontroll aktiflestirildiginde, strlclye hiz referansi yerine bir proses referansi
(set degeri) verilir. Ayni zamanda bir gergek deger bilgisi (proses geri besleme) de
surlculye geri verilir. Proses PID kontrold, élglilen proses miktarini (gercek deger)
istenen seviyede (referans) tutabilmek igin strlci hizini ayarlar.

Blok semasi

Sag alttaki blok semasi proses PID kontrolliini géstermektedir.

Soldaki sekil bir uygulama 6rnegdi géstermektedir: Kontrolér, élglilen basing ve
basing referansina (set degeri) bagh olarak pompanin hizini ayarlar.
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Ornek: Pompa PID Kontrolii Blok Semasi
PID
Yoref ref
40.01| k
ACS800 Gergek Degerler 38-85 ::j Anahtdr  Frekans
40.06 — — / ﬂ{ referansi
: : 40.04 | dFiltT
’ 40/-;& ] Filtre 40,05 ertviny L Hiz
Al2 — %_ i p|D:g;: gm j : referansi
Al3 — PIDmin | ol1 99.04=0
Al5 —
Al6 — 40.19 (DTC)
IMOT —|
Y%ref = harici referans EXT REF2 (bkz:
11.06parametresi)
Ayarlar
Parametre Amag¢
99.02 Proses PID kontrol aktiflestirme
40.01 -40.13, 40.19, Proses PID kontrol6riiniin ayarlari
40.25 - 40.27
32.13-32.18 Proses referansi REF2 ve ACT1 ve ACT2 degiskenleri igin denetim limitleri
Diagnostik
Gergek Sinyaller Amag

01.12, 01.24, 01.25, PID proses kontrolor referansi, gergek degerler ve hata degeri
01.26 ve 01.34

Grup 14 RELAY Bir role ¢ikisi Uzerinden denetim limiti asildi sinyali

OUTPUTS

Grup 15 ANALOGUE PID proses kontrolériintin standart analog c¢ikislar Gzerinden degeri
OUTPUTS

Grup 96 EXTERNAL PID proses kontrolériiniin opsiyonel analog ¢ikiglar Gizerinden degeri
AO
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Proses PID kontrolu i¢in Uyku fonksiyonu

Asagidaki blok sema uyku fonksiyonunu etkinlestirme/devre disi birakma mantigini
gOstermektedir. Uyku fonksiyonu sadece proses PID kontrol aktifken kullanima

konabilir.
Karsilastirma
Mot.hizi —1 o Segim Gecikme
1<2 |INTERNAL G Ve Set/Reset
4021 —2 DIt — ChrefAkt — @ éli s
: PIDKontrAKtif — S/R - 1)
40.20 |modiilasyonda __| 2022
R
Veya
03.02 (B1) — 1)
51 Veya 1 = Uykuyu
03.02 (B2) q aktiflestir
StartR =
Karsilastirma e 51 gevrgyélfulmodu
0134 I3 , [Se¢m | [Gecikme ¥
1<2 |- inTERNAL < Tt
40232 DI —
T
40.20 40.24

Mot.hizi: Motorun gergek hizi

Y%refAktif: %referans (EXT REF2) kullanimda. Bkz: 11.02 parametresi.
PIDKontrAktif: 99.02 PID KONTR’dir

modiilasyonda: inverter IGBT kontrolii calisiyor
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Ornek

Asagidaki zaman cgizelgesi uyku fonksiyonunun ¢alismasini gostermektedir.

Nominalin

40.21 Par.

ty = Uyku gecikmesi, 40.22 parametresi

Uyku seviyesi \,

t<ty. ) ty

' Paneldeki metin,

| SLEEP MODE |

Gergek Deger

Zaman

twq = Uyku gecikmesi, 40,24 parametresi

PID kontrolli pompa icin uyku fonksiyonu: Su tiiketimi gece boyunca diser. Bunun
sonucunda PID proses kontroléri motor hizini dustrir. Ancak borulardaki dogal
kayiplar ve duslk hizlarda santrifiijlii pompanin dustk verimliligi dolayisiyla motor
stop etmez ve dénmeye devam eder. Uyku fonksiyonu yavas donlsu tespit eder ve
uyku gecikmesi gegctikten sonra olusan gereksiz pompalamayi stop ettirir. Strtcu
uyku moduna geger ancak basinci izlemeye devam eder. Pompalama basinci, izin
verilen minimum limitin altina disliince ve uyanma gecikmesi gectikten sonra

yeniden baglar.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

99.02

Proses PID kontrol aktiflestirme

40.20 - 40.24

Uyku fonksiyon ayarlari

Diagnostik

Panel gbstergesinde SLEEP MODE uyarisi.
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Standart I/0O Gizerinden motor sicaklik dlglimui

Bu altbélumde, surtcu kontrol kartt RMIO baglanti arayuzu olarak kullanildiginda bir
motorun sicaklk élgimU agiklanir.

) B RMIO karti
Bir sensor

A1+
Al1-

Motor \ O

T

AO1+
AO1-

10 nEL J
Kapasitér minimum voltaji
(3630 VAC) @ 630 VAC olmalidir.

Ug sensor RMIO kart

Al1+
Al1-

AO1+
AO1-

10 nFL
(2630 VAC) D) &

f UYARI! IEC 664’e gore motor sicaklik sensériiniin RMIO kartina baglantisi igin

motorun canl kisimlari ve sensor arasinda gift veya guclendirilmis yalitim
gerekmektedir. Glglendirilmis yalitimda 8 mm kadar bir temizleme ve kaydirma
araligi birakilmaldir (400 / 500 VAC cihaz). Eger montaj bu sarti saglamiyorsa:

* RMIO kart terminalleri temasa karsl korunmalidir ve baska bir cihaza
baglanamazlar.

Veya

» Sicaklik sensori RMIO kart terminallerinden yalitilmis olmalidir.
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
15.01 Motor 1 1s1 6lgimiinde analog ¢ikis. M1 TEMP MEAS olarak ayarlayin.
35.01 ... 35.03 Motor 1 sicaklik dlgim ayarlari
Diger

13.01 ile 13.05 arasi parametreler (Al1 proses) ve 15.02 ile 15.05 arasi parametreler (AO1 proses)

etkili degildir.

Motorun ucunda kablo ekrani 10 nF’lik bir kondansatér ile topraklanmalidir. Bu mimkin degilse ekran
baglanmadan birakilmaldir.

Diagnostik
Gergek degerler ilave bilgi
01.35 Sicaklk degeri
03.08 Uyari bit durumu
03.15 Hata bit durumlar
03.16 Uyari bit durumlari
Uyarilar

MOTOR 1 TEMP (4312)

Hata izleme bolimu ve 03.16 parametresi

T MEAS ALM (FF91)

Hata izleme bdlimu ve03.08 parametresi

Hatalar

MOTOR 1 TEMP (4312)

Hata izleme bélimu ve03.15 parametresi
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Harici analog I/O modiillui Uzerinden motor sicaklik olgimu

Bu altbélimde, opsiyonel bir harici analog I1/0 moduld RAIO baglanti arayuzu olarak
kullanildiginda bir motorun motor sicaklik élcima agiklanir.

. . RAIO modiilii
Bir sensor

Al1+
Al1-

Motor \ |

T

AO1+
AO1-

10 nF & ]
(>630 VAC) Kapasitdr minimum voltaji
. 630 VAC olmalidir.
Ug sensor RAIO modiilii

A1+
Al1-

AO1+
AO1-

10 nEL @
(>630 VAC)@

c UYARI! IEC 664’e gore motor sicaklik sensériiniin RAIO kartina baglantisi icin

motorun canl kisimlari ve sensor arasinda ¢ift veya guclendirilmis yalitim
gerekmektedir. Glglendiriimis yalitimda 8 mm kadar bir temizleme ve kaydirma
araligi birakilmaldir (400 / 500 VAC cihaz). Eger montaj bu sarti saglamiyorsa:

* RAIO kart terminalleri temasa karsi korunmalidir ve baska bir cihaza
baglanamazlar.

Veya

+ Sicaklik sensort RAIO kart terminallerinden yalitilmis olmalidir.
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
35.01 ... 35.03 Motor 1 sicaklik lgiim ayarlari
98.12 Opsiyonel analog 1/0’nun motor sicaklik él¢gimu icin aktiflestiriimesi
Diger

13.16 ile 13.20 arasi parametreler (Al1 proses) ve 96.01 ile 96.05 arasi parametreler (AO1 sinyal
secilimi ve proses) etkili degildir.

Motorun ucunda kablo ekrani 10 nF’lik bir kondansatér ile topraklanmalidir. Bu mimkin degilse ekran
baglanmadan birakilmahdir.

Diagnostik
Gergek degerler ilave bilgi
01.35 Sicakhk degeri
03.08 Boolean paket word’de hata biti
03.15 Boolean paket word’'de uyari biti
03.16 Boolean paket word’de hata biti
Uyarilar

MOTOR 1 TEMP (4312) | Hata izleme bolumi ve 03.16 parametresi

T MEAS ALM (FF91) Hata izleme bolimi ve 03.08 parametresi

Hatalar

MOTOR 1 TEMP (4312)| Hata izleme bolimi ve 03.15 parametresi

Program &6zellikleri



75

Fonksiyon bloklari kullanarak Adaptive Programlama

Kullanici strdctnin galismasini geleneksel olarak parametreleri kullanarak kontrol
eder. Her parametrenin sabit bir dizi segenegi veya ayar araligi vardir. Parametreler
programlamay! kolaylastirir ancak secgenekler sinirhdir. Kullanici ¢galismayi daha
fazla 6zellestiremez. Adaptive Program 6zel bir programlama araci veya diline gerek
kalmadan, programlamayi kullaniciya 6zgu bir hale getirir:

* Program, surlcu uygulama programina dahil edilen standart fonksiyon
bloklarindan meydana gelmisgtir.

» Kontrol paneli programlama aracidir.
+ Kullanici, programi blok sema sablon sayfalarina gizerek onu belgeler.

Adaptive Programinin maksimum boyutu 15 fonksiyon blogudur. Program birgcok ayri
fonksiyondan olugsmus olabilir.

Daha fazla bilgi icin bkz: Application Guide for Adaptive Program (kod: 3AFE
64527274 [English]).

Program &zellikleri



76

Mekanik fren kontrolu

Mekanik fren, srucu stop ettiginde veya enerjilendiriimediginde, motor ve ¢aligtirilan
makineyi sifir hizda tutmak igin kullanilir.

Ornek

Asagidaki sekil, bir fren kontrol uygulama 6érnegi verir.

UYARI! igine fren kontrol fonksiyonlu bir siiriicii entegre edilmis olan makinenin
personel glvenlik diizenlemelerine uydugundan emin olun. Surtcunin (IEC 61800-
2'de tanimlanan Tam bir Strtict Modulld veya Temel Strict Moduli) Avrupa Makine
Yénergesi ve ilgili standartlarda bahsedilen bir glivenlik cihaz olarak géz éniinde
bulundurulmayacagini unutmayin. Bu durumda tim makinenin personel givenligi,
belli bir surdcu 6zelligine bagli olmamalidir (fren kontrol fonksiyonu gibi) ancak
uygulamaya 6zel diizenlemelerde tanimlandigi gibi gerceklestiriimelidir.

Fren kontrol mantigi suriicli ™ "Frenkontrol ! | RMIO karti

uygulama programina entegre ' donanimi ' X25
edilmistir. Fren kontrol donanimi ve | 230 VAC |

baglantilar kullanici tarafindan RO1
yapilimaldir. RO1 7
- RO1 rdle ¢ikigl Gzerinden fren RO1 M

acma/kapama kontrol.

- DI5 (opsiyonel) dijital girisi
Uizerinden fren denetlemesi.

- Fren kontrol devresinde acil fren
anahtari.

Motor
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Asagidaki zaman gizelgesi fren kontrol fonksiyonunun ¢alismasini gortntiler. Ayni

zamanda bir sonraki sayfada yer alan durum akisina bakin.

Start komutu

Harici hiz referansi

inverter
modiilasyonda
Motor miknatisli

Acik fren komutu

Dabhili hiz referansi
(gergek motor hizi)

Moment referansi

Fren agmada start momenti (42.07 ve 42.08 parametresi)
Motor miknatislama gecikmesi

Fren agma gecikmesi (42.03 parametresi)

Fren kapama hizi (42.05 parametresi)

Fren kapama gecikmesi (42.04 parametresi)
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Durum gegisleri
Herhangi bir durumdan

+ 1) _r— (yiikselen kenar)
I

MODULASYON
YOK —0/0/1

=

AC
FREN L 1/1/1

I
Lq_
A
BIRAKMA RFG 5)
GIRIS L 1/1/0

=+
RFG GiRIiSI
SIFIRA — 1/1/1

I
= 10) + " A\

1) KAPA

FREN — 0/1/1
RFG= hiz kontrol halkasinda i 12)
(referans islenmesi) Rampa 13)
Fonksiyon Jeneratori (Ramp
Function Generator)

Y

A

A

JAY

FREN
BILGI HATASI |——0/0/1

Durum (Sembol Xz )

- NN: Durum adi
- X/Y/Z: Durum cikiglari/caligmalar
X =1 Freni ag. Fren agma/kapama kontrolline ayarli réle ¢ikigina eneriji verilir.

Y =1  Zorunlu start. Fonksiyon, dahili Starti, fren (harici Start sinyalinin durumuna ragmen)
kapanana kadar acik tutar.

Z=1 Rampa sifirda. Kullanilan hiz referansini (dahili) bir rampa boyunca sifira zorlar.

Durum degisim kosullari (Simgemss )

1) Fren kontrolii aktif 0 -> 1 VEYA Inverter serbest durusta = 0
2)  Motor miknatish = 1 VE Sirlici ¢alisiyor = 1
3) Fren bilgilendirme = 1 VE Fren agma gecikmesi gegcildi VE Start = 1

4) Start=0
5) Start=0
6) Start=1
7) | Gergcek motor hizi| < Fren kapama hizi VE Start = 0
8) Start=1

9) Fren bilgilendirme = 0 VE Fren kapama gecikmesi gegildi VE Start = 0
Sadece 42.02 parametresi 7 OFF ise:

10) Fren bilgilendirme = 0 VE Fren agma gecikmesi gegildi=1

11) Fren bilgilendirme =0

12) Fren bilgilendirme =0

13) Fren bilgilendirme = 1 VE Gegilen fren kapama gecikmesi =1
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Ayarlar
Parametre ilave bilgi
14.01 Fren kontroli igin réle ¢ikisi (BRAKE CTRL olarak ayarli)
Grup 42 BRAKE Fren fonksiyon ayarlari
CONTROL
Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
03.01 Rampa sifirda biti
03.13 “Fren agma/kapama komut” bitinin durumu
03.15 Hata bit durumu
03.16 Uyari bit durumu
Uyarilar
BRAKE ACKN (FF74) | Hata izleme bdlimu ve 03.16 gercek sinyali
Hatalar
BRAKE ACKN (FF74) | Hata izleme bdlimu ve 03.15 gercek sinyali
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Birden fazla surucuniun Master/Follower kullanimi

Bir Master/Follower uygulamasinda sistem motor saftlari birbirine bagli olan sistem
birden fazla siricu tarafindan calistirilir. Master ve follower siricileri bir fiber optik
hat araciligiyla haberlesir. Asagidaki sekiller iki temel uygulama tipini
gOstermektedir.

M/F Uygulamasi, Genel Bakis

Sabit bagl motor saftlar: Esnek bagli motor saftlari:

- Hiz kontrolli Master - Hiz kontrolli Master

- Follower, Master’in moment referansini - Follower, Master’in hiz referansini
takip eder takip eder

Harici kontrol
sinyalleri

Harici kontrol

sinyalleri K
k n e 3 M-
Besleme #é 1 Besleme
Master/ e
Foll 2% k2 T Follower ok ko Master/Follower
h;)t:sv:/er Follower Hatti ey hatas! . Hatti
denetim denetimi
Besleme 3
3 Besleme 3
Ayarlar ve diagnostik
Parametre ilave bilgi
Grup 60 MASTER/ Master/Follower parametreleri
FOLLOWER
Diger
Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [English]) islevselligini daha ayrintili bir bigimde
aciklar.
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Joglama
Joglama fonksiyonu genelde bir makine kisminin dénguisel hareketini kontrol etmek
icin kullanilir. Bir buton, sirtclyu tim déngl boyunca kontrol eder: Basildiginda
surlcu start eder, dnceden ayarli bir hiza énceden ayarlanmis bir hizlanma rampasi
ile hizlanir. Cekildiginde surlci 6nceden ayarlanmis bir yavaslama rampasi ile sifir
hiza yavaslar.
Asagidaki sekil ve tablo strlcinin galismasini gdsterir. Ayni zamanda siricl start
komutu verildiginde surtcunin normal calismaya (= joglama pasif) nasil gectigini
gOsterirler. Jog komutu = Joglama girisinin durumu, Start komutu = Sirlcu start
komut durumu.
Hiz
A
(. [
(. [
| | | | [ (.
| | [ [
| I [ [
. f . t —t 1
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1213 14 15 16 Zaman
Faz Jog Start Aciklama
komutu | komutu
1-2 1 0 Sdrici, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama hizina hizlanir.
2-3 1 0 Sdrici joglama hizinda galigir.
3-4 0 0 Sdrlci joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
4-5 0 0 Sirtct durmustur.
5-6 1 0 Sdrici, joglama fonksiyonunun hizlanma rampasi boyunca joglama hizina hizlanir.
6-7 1 0 Sdrici joglama hizinda galigir.
7-8 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gore onceliklidir. Strlici aktif hizlanma rampasi boyunca hiz
referansina hizlanir.
8-9 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gére énceliklidir. Strlct hiz referansini takip eder.
9-10 0 0 Siirtict aktif yavaslama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.
10-11 0 0 Sirtcu durmustur.
11-12 X 1 Normal galisma joglamaya goére 6nceliklidir. Strlicl aktif hizlanma rampasi boyunca hiz
referansina hizlanir.
12-13 X 1 Normal ¢alisma joglamaya gére énceliklidir. Strlct hiz referansini takip eder.
13-14 1 0 Siricl, joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca joglama hizina yavaslar.
14-15 1 0 Sdrlci joglama hizinda cgaligir.
15-16 0 0 Siirtict joglama fonksiyonunun yavaglama rampasi boyunca sifir hiza yavaslar.

x = Durum 1 ya da 0 olabilir.
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Not: Asagidaki durumlarda joglama ¢alismaz:

» sUrlcu start komutu agiktir veya,

» sUrlcl lokal kontroldedir (gostergenin ilk satirinda L gérinr).

Not: Joglama hizi sabit hiza gbre onceliklidir.

Not: Rampa bi¢im slresi joglama sirasinda sifira ayarlanir.

Ayarlar

Parametre ilave bilgi

10.06 Joglamanin agma/kapama kontroli igin giris.

12.15 Joglama hizi.

21.10 inverter IGBT kontrolii icin gecikmeyi kapat. Bir gecikme inverter
modiilasyonunu kisa bir periyotta canli tutarak sorunsuz bir restart
gerceklestirir.

22.04, 22.05 Joglama sirasinda kullanilan hizlanma ve yavaslama sureleri.

22.06 Hizlanma ve yavaslama rampa bigim siiresi: Joglama sirasinda sifira ayarl.

Reduced Run (Dusurilmis Calisma) fonksiyonu

Reduced Run fonksiyonu, paralel baglh sirtcilerde bulunur. Reduced Run
fonksiyonu, bir stirlicii moduli ¢alismadiginda sinirl akimla ¢alismaya devam
etmeyi mimkun hale getirir. Modullerden biri bozulursa g¢ikarilmasi gerekir.
Calismaya dusurilmis akimla devam etmek igin parametre degisimi yapilmasi
gerekir (95.03 INT CONFIG USER) Bir strtici modualinin nasil gikarilip yeniden
takilacagina dair talimatlar icin uygun sirtici donanim kilavuzuna bakin.

Ayarlar

Parametre

ilave bilgi

95.03 NT CONFIG USER

Mevcut paralel bagl sirlcl sayisi

Diagnostik
Gergek deger ilave bilgi
04.01 INT kart hatasi
Hatalar
INT CONFIG Béliim Hata izleme
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Uygulama Makrolari

Bolime genel bakis

Bu bolimde standart uygulama makrolarinin kullanim amaglari, calismasi ve hazir
deger kontrol baglantilari aciklanir. Ayni zamanda bir makronun nasil saklanip geri
cagrilacagini anlatir.

Makrolara genel bir bakig

Uygulama makrolari programlanmis parametrelerden olusmustur. Kullanici
surlcuyl devreye alirken makrolardan birini, ihtiyaglarini karsilamaya en elverisli
olanini, 99.02 parametresiyle secer, gerekli degisiklikleri yapar ve sonucu bir
kullanici makrosu olarak saklar.

Bes standart ve iki kullanici makrosu vardir. Asagidaki tablo makrolarin bir 6zetini
verir ve uygun uygulamalari agiklar.

Makro Uygun Uygulamalar
Fabrika Bir, iki, U¢ sabit hizin kullanildigi veya hicbir sabit hizin kullaniimadidi siradan hiz
(Factory) kontrol uygulamalari:

- Konveyorler

- Hiz kontrolli pompa ve fanlar
- On tanimli sabit hizlarla test diizenekleri

Man/Oto Hiz kontrol uygulamalari. iki harici kontrol cihazi arasinda kontrol yeri segimi
(Hand/Auto) yapmak mumkunddir.
PID Kontroli Proses kontrol uygulamalari dr. basing kontrolii, seviye kontroll ve akis kontroli

(PID Control) gibi farkli kapali gevrim kontrol sistemleri. Ornegin:

- sehir su kaynag: sistemlerinde basing yikseltme pompalari

- su reservuarlarinda seviye kontrol pompalari

- bélgesel isitma sitemlerinde basing yikseltme pompalari

- bir konvenyér hattinda madde akis kontroli.

Proses ve hiz kontroll arasinda anahtarlama yapmak da mimkindir.

Moment Moment kontrol uygulamalari. Moment ve hiz kontroll arasinda se¢im yapmak
Kontroll mimkundar.

(Torque

Control)

Sirali Kontrol Hiz referansi, yedi sabit hiz ve iki hizlanma ve yavaslama rampasinin
(Sequential kullanilabilecegi hiz kontrol uygulamalari.

Control)

Kullanici Kullanici kullanima 6zel standart makroyu saklayabilir, yani grup 99'u igeren
(User) parametre ayari ve motor tanimlamayi kalici hafizaya saklayip veriyi daha sonraki

bir zamanda geri alabilir. Iki farkli motor arasinda segim yaparken iki kullanici
makrosu gerekmektedir

Uygulama Makrolari



84

Fabrika makrosu

Tam siriacl komutlari ve referans ayarlari kontrol panelinden veya harici bir kontrol
yerinden verilebilir. Aktif kontrol yeri panelin LOC/REM tusundan segilir. Strtict hiz
kontrollGdur.

Harici kontrolde kontrol yeri EXT1’dir. Referans sinyali Al1 analog girisine ve Start/
Stop ve Yon sinyalleri DI1 ve DI2 dijital girislere baglanir. Yon hazir deger olarak
FORWARD’a sabitlenmistir (10.03 parametresi ). 10.03 parametresi REQUEST
olarak degistiriimedik¢e DI2 dénls yénunu kontrol etmez.

DI5 ve DI6 dijital girisleriyle i¢ sabit hiz segilir. iki hizlanma/yavaslama rampasi
onceden ayarlidir. Hizlanma ve yavaslama rampalari DI4 dijital girisin durumuna
gore kullanilir.

iki analog sinyal (hiz ve akim) ve (i¢ role cikis sinyali (hazir, galisiyor ve terslenmis
hata) kullanima hazirdir.

Kontrol panel géstergesindeki hazirdeger sinyaller FREQUENCY, CURRENT ve
POWER’drr.
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Asagidaki sekil Fabrika makrosu icin harici kontrol baglantilarini gosterir. RMIO
kartindaki standart I/O terminallerinin isaretleri asagida gosterilmistir.

1) Sadece10.03 parametresi kullanici X20
tarafindan REQUEST olarak 1 VREF |Referans gerilimi -10 VDC
secildiginde aktiftir. 2 GND 1 kohm < R| < 10 kohm
X21
2) Us (United States) hazirdeger ] 1 VREF |Referans gerilimi 10 VDC
ayarlar agsagidaki farkliliklari L? | 2 GND |1 kohm < R <10 kohm
gosterir: i | 3 Al1+ Hiz referansi 0(2) ... 10 V, Ry, > 200 kohm
D | Start(Puls: 0->1) :I__ g 2:;— Hazirdeger olarak kullanimda degil. 0(4)
DI2 | Stop(Puls: 1->0) s A 120 mA ,%m 200 onm J
DI3 | lleri/Geri 7 |AI3+ |Hazirdeger olarak kullanimda degil. 0(4) ..
8 Al3- 20 mA, R;, = 100 ohm
3= rampa zamani 22.02 ve 22.03 9 AO1+ |Motor hizi 0(4) ... 20 mA = 0 ... motor nom.
parametrelerine gore. 1 = rampa i | 10 |AO1-  |hiz, R =700 ohm
zamani 22.04 ve 22.05 ’—® i 11 |AO2+ |Cikis akimi 0(4) ... 20 mA =2 0 ... motor nom.
parametrelerine gore. :]_I 12 |AO2- |akim, R <700 ohm
— X22
4) Bkz. 12 CONSTANT —11 D1 |Stop/ Stﬁ“g
SPEEDSparametre grubu: —2 DI2 IIen/gerlv’ —
3 DI3 Hazirdeger olarak kullanimda degil. 2)
DI5 |DI6 |Calisma _ 14 |p4 Hizlanma ve yavaslama rampa segimi°)
0 [0 [AI1 Gzerinden hiz ayar 15 DI5 Sabit hiz segimi %)
1[0 |Hiz1 —16 DI6 Sabit hiz segimi %)
0o Hiz 2 7 +24\V/  |+24 VDC maks. 100 mA
1 |1 [Hz3 8 [+24V
9 DGND1 |Dijital toprak
10 |DGND2 |Dijital toprak
5) Bkz. 21.09 parametresi. 11 [DIIL  |Start kilidi (0 = stop) ®)
X23
—11 +24 'V |Yardimci gerilim ¢ikisi, yalitimsiz, 24 VDC,
2 GND |250 mA
X25
1 RO11 Role cikisi 1
—2 RO12 _—/L Hazir
—X—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Role ¢ikisi 2
—12 RO22 7 Galisiyor
—(X) 3 [|rRO23 |
_® X27
1 R031 Role gikisi 3
Hata —2  |R032 _ Terslenmis hata
3 R0O33 | —
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Man/Oto makrosu

Start/Stop ve Yon komutlari ve referans ayarlari iki harici , EXT1 (Man) ve EXT2
(Oto) kontrol yerinden birinden verilebilir. EXT1 (Man) Start/Stop/Yén komutlari DI1
ve DI2 djital girislerine baghdir ve referans sinyali Al1 analog girisine baglidir. EXT2
(Oto) Start/Stop/Y6n komutlari DIS ve DI6 djital girislerine baglidir ve referans sinyali
Al2 analog girisine baglidir. EXT1 ve EXT2 arasinda yapilacak se¢im DI3 dijital
giriginin durumuna baglidir. Strtcu hiz kontrolludir. Hiz referansi ve Start/Stop ve
Y6n komutlari kontrol panelinden de verilebilir. Bir sabit hiz D14 dijital girigsinden
secilebilir.

Oto Kontroldeki (EXT2) hiz referansi suricinin maksimum hizinin bir ylizdesi
olarak verilir.

Terminal bloklarinda iki analog ve Ug role cikis sinyali kullanima hazirdir. Kontrol
panel gostergesindeki hazir deger sinyaller FREQUENCY, CURRENT ve CTRL
LOC’dur.
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Asagidaki sekil Man/Oto makrosu igin harici kontrol baglantilarini gésterir. RMIO
kartindaki standart I/O terminallerinin isaretleri asagida gosterilmistir.

1) Iki harici kontrol yeri, EXT1 ve
EXT2 arasinda segim.

2) Bkz. 21.09 parametresi.

1M

® ®

Hata

X20

1 VREF |Referans gerilimi -10 VDC

2 GND 1 kohm < R < 10 kohm

X21

1 VREF |Referans gerilimi 10 VDC, kohm < R <

2 GND 10 kohm

3 Al1+ Hiz referansi (Manuel kontrol). 0(2) ... 10V,
4 Al1- Ri, > 200 kohm

5 Al2+ Hiz referansi (Otomatik kontrol). 0(4) ...

6 Al2- 20 mA, R;, =100 ohm

7 Al3+ Hazirdeger olarak kullanimda degil. 0(4) ...
8 Al3- 20 mA, R;, = 100 ohm.

9 AO1+ |Motor hizi 0(4) ... 20mA = 0 ... motor nom.
10 AO1- hiz, R_< 700 ohm

11 AO2+ |Cikig akimi 0(4) ... 20mA £ 0 ... motor nom.
12 |AO2- |akim, R <700 ohm

X22

1 DI1 Stop/Start (Manuel kontrol)

2 DI2 lleri/Geri (Manuel Kontrol):

3 DI3 Man/Oto kontrol segimi N

4 Dl4 Sabit hiz 4: Par. 12.05

5 DI5 ileri/Geri (Oto Kontrol)

6 Di6 Stop/Start (Otomatik kontrol)

7 +24 'V |+24 VDC maks. 100 mA

8 +24 V

9 DGND1 |Dijital toprak

10 |DGND2 |Dijital toprak

11 [DIIL  |Start kilidi (0 = stop) 2

X23

1 +24 V  |Yardimci gerilim ¢ikisl, yalitimsiz, 24 VDC,
2 GND  [250 mA

X25

1 RO11 Role gikisi 1

2 RO12 7 Hazir

3 RO13 | —1

X26

1 RO21 Role cikisi 2

2 RO22 7 Galisiyor

3 RO23 |—

X27

1 R031 Réle gikisi 3

2 |R0O32 7 Terslenmis hata

3 R033 |1
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PID Kontrol makrosu

PID Kontrol makrosu galistirilan motorun hizini kontrol ederek basing veya akis gibi
bir proses degiskeninin kontrollini yapmak tzere kullanilir.

Proses referans sinyali Al1 analog girisine ve proses geri besleme sinyali Al2 analog
girisine baglanir.

Alternatif olarak Al1 analog girisi ile slrtclye dogrudan bir hiz referansi da
verilebilir. Sonra PID hiz kontrol cihazi baypaslanir ve sirticl artik proses
degigkenini kontrol edemez. Dogrudan hiz kontrolu ve proses degisken kontrolu
arasindaki secim DI3 dijital girisi ile yapihr.

Terminal bloklarinda iki analog ve Ug réle ¢ikis sinyali kullanima hazirdir. Kontrol
panel gostergesindeki hazir deger sinyaller SPEED, ACTUAL VALUE1 ve
CONTROL DEVIATION’dIr.

Baglanti 6rnegi , 24 VDC / 4...20 mA iki telli senso6r

X21/RMIO Karti
4...20 mA

P 5 Al2+ Proses gercek degeri 6lgimu. 0(4) ... 20 mA,
I 6 Al2- Ri, =100 ohm

X21 / RMIO Karti

1 +24'V  |Yardimci gerilim ¢ikisi, yalitimsiz, 24 VDC,
—12 GND 250 mA

Not: Sensor kendi akim ¢ikisi Gizerinden beslenir. Bu ylizden ¢ikis sinyali 4...20 mA,
olmali, 0...20 mA olmamalidir.
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Asagidaki sekil PID Kontrol makrosu i¢in harici kontrol baglantilarini gosterir. RMIO
kartindaki standart I/O terminallerinin isaretleri asagida gosterilmistir.

1) iki harici kontrol yeri, EXT1 ve
EXT2 arasinda segim.

2) Sadece hiz kontrolii aktifken
(DI3=0) kullanim

3) Off = Caligma izni yok. Siiriict
start veya stop etmez. On = Calisma
izni var. Normal calisma.

4) Bkz. 21.09 parametresi.

5) Sensére glic verilmeli. imalatginin
talimatlarina bakiniz. iki telli

24 VDC / 4...20 mA sens0riin
baglanti 6rnegdi yukarida
gOsterilmistir.

X20
1 VREF |Referans gerilimi -10 VDC
2 GND 1 kohm < R < 10 kohm
X21
= 1 VREF |Referans gerilimi 10 VDC
\_? | 2 GND 1 kohm < R__< 10 kohm
I ! 3 Al1+ Hiz ref. (hiz kontr) veya proses ref. (proses
:_| 4 Al1- kontr). 0(2) ... 10 V, Ry, > 200 kohm
=5 Al2+ Proses gercek degeri 6lgimu. 0(4) ... 20 mA,
5 6 Al2- R, =100 ohm
7 Al3+ Hazirdeg@er olarak kullanimda degil. 0(4) ...
8 Al3- 20 mA, R;, = 100 ohm.
9 AO1+ |Motor hizi 0(4) ... 20 mA ¢
i 10 AO1- 0 ... motor nom. hiz, R_ <700 ohm
|—® i | 11 |AO2+ |Cikig akimi 0(4) ... 20 mA &
:[_I 12  |AO2- 0 ... motor nom. akim, R_< 700 ohm
= X22
—1 DI1 Stop/Start (hiz kontrol)
2 DI2 Hazirde@er olarak kullanimda degil.
—13 DI3 Hiz/proses kontrol segimi N
—14 |DI4 Sabit hiz 4: Par. 12.05 ?)
—15 DI5 Calisma Izni. 9
—6 Di6 Stop/Start (proses kontrol)
7 +24V |+24 VDC maks. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Dijital toprak
10 |DGND2 |Dijital toprak
11 [DIIL  |Start kilidi (0 = stop) %)
X23
—1 +24 \V/  |Yardimci gerilim ¢ikisl, yalitimsiz, 24 VDC,
2 GND 250 mA
X25
1 RO11 Role ¢ikisi 1
—12 RO12 7 Hazir
—X+—3 |[RO13 |
X26
1 RO21 Role ¢ikisi 2
—2 RO22 _ Galisiyor
—X) 3 [rO23 | !
_@ X27
1 R031 Réle gikisi 3
Hata 2 rosz | Terslenmis hata
3 R033 |1
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Moment Kontrol makrosu

Moment kontrol makrosu motorun moment kontrolinin yapilmasi gerektigi
uygulamalarda kullanilir. Moment referansi bir akim sinyali olarak Al2 analog
girisinden verilir. Hazirdeger olarak, 0 mA motor momentinin nominal degerinin
%0’ina ve 20 mA % 100’Une karsilik gelir . Start/Stop/Ydn komutlari DI1 ve DI2
dijital girisleri tizerinden verilir. Calisma izni sinyali DI6’ya baglanmistir.

DI3 dijital girisi ile moment kontroll yerine hiz kontrolini se¢gmek mimkunddr. Ayni
zamanda harici kontrol yerini LOC/REM tuguna basarak lokale (yani kontrol
paneline) degdistirmek mumkindur. Panel, hazirdeger olarak hizi kontrol eder. Eger
panelle moment kontroli gerekiyorsa 11.01 parametresinin degeri REF2 (%) olarak
degistiriimelidir.

Terminal bloklarinda iki analog ve Ug rdle ¢ikis sinyali kullanima hazirdir. Kontrol
panel gostergesindeki hazir deger sinyaller SPEED, TORQUE ve CTRL LOC’dur.
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Hazirdeger kontrol baglantilari

Asagidaki sekil Moment Kontrol makrosu igin harici kontrol baglantilarini gosterir.
RMIO kartindaki standart I/O terminallerinin isaretleri asagida gosterilmistir..

) Harici kontrol yerleri, EXT1 ve X20
EXT2 arasinda secim. 1 VREF |Referans gerilimi -10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
2) Sadece hiz kontrolii aktifken X21
(DI3=0) kullanim T 1 VREF |Referans gerilimi 10 VDC
\—l__FF | | 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
3) Off = rampa zamani 22.02 ve 22.03 i | 3 All+ Hiz referansi. 0(2) ... 10 V, R, > 200 kohm
parametrelerine gére. On= Rampa bl 4 Alt-
zamani 22.04 ve 22.05 = 2 2:? Mhoment referansi. 0(4) ... 20 mA, Ry, =100
. ) - ohm
parametrelerine gore. 7 Al3+ Hazirdeger olarak kullanimda degil. 0(4) ...
4) A = o L 8 Al3- 20 mA, R;, = 100 ohm
Off = Galisma lzni yok. Siirlicd 9 AO1+ |Motor hizi 0(4) ... 20 mA 2 0 ... motor nom.
:start veya stop etmez. On = Calisma i | 10 |AO1- |hiz, R, < 700 ohm
'zni var. Normal galisma. ’—@ | | 11 |AO2+ |Cikig akimi 0(4) ... 20mA £ 0 ... motor nom.
5) ' :I_I 12 AO2- akim, R_< 700 ohm
Bkz. 21.09 parametresi. = XxX22
—1 DI1 Stop/Start
—2 DI2 lleri/Geri
— 13 DI3 Hiz/moment kontrol segimi N
— |4 Dl4 Sabit hiz 4: Par. 12.05 ?)
—I5 DI5 Hizlanma ve yavaslama rampa segimi°)
—6 DI6 Calisma Izni®)
7 +24 'V |+24 VDC maks. 100 mA
8 +24 V
9 DGND1 |Dijital toprak
10 |DGND?2 |Dijital toprak
11 [DIIL  [Start kilidi (0 = stop) ®)
X23
—11 +24 V  |Yardimci gerilim ¢ikisi, yalitimsiz, 24 VDC,
2 GND  [250 mA
X25
1 RO11 Role cikisi 1
—12 RO12 _—/L Hazir
—X—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Role ¢ikisi 2
—2  |RO22 _ Galisiyor
—X) 3 |rRO23 |
_® X27
1 R0O31 Role gikisi 3
Hata —2  |R032 7 Terslenmis hata
3 R0O33 | —
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Sirali Kontrol makrosu

Bu makro DI4-DI6 dijital girigleri tarafindan aktiflestirilebilen yedi 6n ayarh sabit hiz
dnerir. Iki hizlanma/yavaslama rampasi énceden ayarlidir. Hizlanma ve yavaslama
rampalari DI3 dijital girisin durumuna gore uygulanir. Start/Stop ve Yén komutlari

DI1 ve DI2 dijital girisleri Gzerinden verilir.

Harici hiz referansi Al1 analog girisi Gzerinden verilir. Referans ancak DI4- DI6 arasi
dijital giriglerin tum0 0 VDC oldugu zaman etkindir. Calisma komutlari vermek ve

referans ayarlamak kontrol panelinden de gerceklestirilebilir.

Terminal bloklarinda iki analog ve g réle ¢ikis sinyali kullanima hazirdir. Hazir deger
stop modu rampadir. Kontrol panel gostergesindeki hazirdeger sinyaller

FREQUENCY, CURRENT ve POWER'dIr.

Calisma semasi

Asagidaki sekil makro kullaniminin bir érnegini géstermektedir.

Hiz

Hiz3

Hiz 2

Hiz 1

Yavaslama ramp)|
ile
stop

Hiz1
Hiz2

s

Hiz ramp1

>

»

Hiz ramp1

Hiz ramp1/Yav ramp—
.

Hiz ramp2

Zaman

Yav ramp2

StartiStop —[—

N

Hiz ramp2/Yav Tamp:
Hiz3
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Asagidaki sekil Sirali Kontrol makrosu igin harici kontrol baglantilarini gosterir. RMIO
kartindaki standart I/O terminallerinin isaretleri asagida gosterilmistir.

D off= rampa zamani 22.02 ve 22.03
parametrelerine gére. On= Rampa
zamani 22.04 ve 22.05
parametrelerine gore.

2) Bkz. 12 CONSTANT SPEEDS
parametre grubu:

DI4 |DI5 |DI6 |Calisma

0 |0 |0 |Al1 Gzerinden hiz
ayari

1 |0 |0 [Hiz1

0 |1 |0 |Hz2

1 (1 |0 |Hiz3

0 |0 |1 |Hz4

1 |0 |1 [Hiz5

0o |1 1 |Hiz6

1 1 1 |Hiz7

3) Bkz. 21.09 parametresi.

X20
1 VREF |Referans gerilimi-10 VDC
2 GND 1 kohm < R <10 kohm
X21
. 1 VREF |Referans gerilimi 10 VDC
\—i__FF | | 2 GND 1 kohm < R <10 kohm
i | 3 Al1+ Harici hiz referansi 0(2) ... 10V, R, >
g 14 Al1- 200 kohm
= 15 Al2+ Hazirdeger olarak kullanimda degil. 0(4) ...
6 Al2- 20 mA, R;, = 100 ohm
7 Al3+ Hazirdeger olarak kullanimda degil. 0(4) ...
8 Al3- 20 mA, R;, = 100 ohm
9 AO1+ |Motor hizi 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motor nom.
i 10 |AO1- |hiz, R <700 ohm
’—® i ! 11 AO2+ |Cikis akimi 0(4) ... 20 mA £ 0 ... motor nom.
h_' 12 AO2- akim, R_< 700 ohm
= X22
—1 DI1 Stop/Start
—2 DI2 lleri/Geri
— 13 DI3 Hizlanma ve yavaglama seg¢imi N
— |4 Dl4 Sabit hiz segimi ?)
— 15 DI5 Sabit hiz segimi %)
—16 DI6 Sabit hiz segimi 2)
7 +24 'V |+24 VDC maks. 100 mA
8 +24 'V
9 DGND1 |Dijital toprak
10 |DGND?2 |Dijital toprak
11 [DIIL  [Start kilidi (0 = stop) 3
X23
—11 +24 V  |Yardimci gerilim ¢ikisi, yalitimsiz, 24 VDC,
2 GND  [250 mA
X25
1 RO11 Role cikisi 1
—12 RO12 _—/L Hazir
—X—+—3  [RO13 |
X26
1 RO21 Role ¢ikisi 2
—2  |RO22 _ Galisiyor
—X) 3 |rRO23 |
_® X27
1 R0O31 Role gikisi 3
Hata —2  |R032 7 Terslenmis hata
3 R033 |1

Uygulama Makrolari
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Kullanici makrolari

Standart uygulama makrolarina ek olarak iki kullanici makrosu yaratmak da
mimkinddr. Kullanici, kullanici makro sayesinde grup 99’u iceren parametre
ayarlari ve motor tanimlamayi kalici hafizaya saklayip veriyi daha sonraki bir
zamanda geri alabilir. Panel referans ve kontrol yer ayari (Lokal veya Remote) da
saklanir.

Kullanici Makro 1’i yaratmak igin:

« Parametreleri ayarlayin. Motor tanimlamayi, hala gergeklestirimemigse,
gerceklestirin.

» Parametre ayarlarini ve motor tanimlama sonugclarini 99.02 parametresini USER
1 SAVE olarak degistirerek saklayin (ENTER’e basin). Saklama 20 s ile 1 dak.
arasinda surer.

Kullanici makrosunu geri ¢agirmak igin:
* 99.02 parametresini USER 1 LOAD olarak degistirin.
* Ylklemek icin ENTER tusuna basin.

Kullanici makrolari arasindaki segim ayni zamanda dijital girigler yoluyla da
yapilabilir (Bkz. 16.05parametresi ).

Not: Kullanici makro yikleme ayni zamanda 99 START-UP DATA grubundaki motor
ayarlarini ve motor tanimlama sonuglarini da tekrar yukler. Ayarlarin kullanilan
motora karsilik geldiginden emin olun.

Ornek: Kullanici, her motor degistirildiginde motor tanimlamay: tekrarlamadan ve
motor parametrelerini ayarlamak zorunda kalmadan sdricuyd iki motor arasinda
anahtarlayabilir. Kullanicinin yapmasi gereken ayarlari dizenleyerek her iki motor
icin de bir kerede motor tanimlama gercgeklestirmek sonra da veriyi iki kullanici

makrosu olarak saklamaktir. Motor degistiginde sadece ona karsilik gelen Kullanici
makrosu yuklenmelidir bunun sonunda motor ¢alismaya hazir hale gelir.

Uygulama Makrolari
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Gercek sinyal ve parametreler

Boliime genel bakis

Bu bdlimde gergek sinyal ve parametreler agiklanir ve her sinyal/parametrenin
fieldbus esdederleri verilir. Daha fazla bilgi icin bkz :Ek veri: gercek sinyal ve
parametrelerbdlimi.

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi
Mutlak Maksimum 20.08,’nin degeri veya minimum limitin mutlak degeri maksimum limitten
Frekans fazlaysa 20.07.

Mutlak Maksimum Hiz 20.02parametresinin degeri veya minimum limitin mutlak degeri
maksimum limitten fazlaysa 20.01 .

Gergek sinyal Siricu tarafindan 6lgtlen veya hesaplanan sinyal. Kullanici tarafindan
izlenebilir. Kullanici ayari mimkun degil.

FbEq Fieldbus esdegeri: Panelde gdsterilen dederle seri haberlesmede
kullanilan tam sayi arasindaki 6lgek orani.

Parametre Sirucunin kullanici tarafindan ayarlanabilir calisma agiklamasi.

Gergek sinyal ve parametreler
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq

01 ACTUAL SIGNALS Siruciinin izlenmesi igin temel sinyaller.

01.01 PROCESS VARIABLE 34 PROCESS VARIABLEparametre grubundaki ayarlara bagli proses |1 =1
degiskeni.

01.02 SPEED Rpm cinsinden hesaplanmig motor hizi. Filtreleme zamanini 34.04 -20000 =
parametresiyle ayarlayin. -%100 20000

= motor
mutlak maks.
hizinin
%100’U

01.03 FREQUENCY Hesaplanan sirtci ¢ikis frekansi. -100 =-1 Hz

100=1Hz

01.04 CURRENT Olgiilen motor akimi. 10=1A

01.05 TORQUE Hesaplanan motor momenti. 100, motor nominal momentidir. Filtreleme | -10000 =
zamanini 34.05 parametresiyle ayarlayin. -100% 10000

= motor nom.
momentinin
%100’G

01.06 POWER Motor glicti. 100, nominal gugtr. -1000 =
-100% 1000 =
motor nom.
glcun %100°0

01.07 DC BUS VOLTAGE V Olgiilen DC ara devre gerilimi. 1=1V

01.08 MAINS VOLTAGE Hesaplanan besleme gerilimi. 1=1V

01.09 OUTPUT VOLTAGE Hesaplanan motor gerilimi. 1=1V

01.10 ACS800 TEMP Hesaplanan IGBT sicakhg. 1=1°C

01.11 EXTERNAL REF 1 Rpm cinsinden EXT1 harici referansi. (eger 99.04 parametresinin 1=1rpm
degeri SCALAR ise Hz cinsinden.)

01.12 EXTERNAL REF 2 EXT2 Harici referansi. Kullanima goére, %100 motor maksimum hizi, 0 =0% 10000
motor nominal momenti veya maksimum proses referansindan biri =100% 1)
olabilir.

01.13 CTRL LOCATION Aktif kontrol yeri. (1,2) LOCAL; (3) EXT1; (4) EXT2. Bkz : Program Bkz Acikl.
ozellikleri béliimdi.

01.14 OP HOUR COUNTER Gecen zaman sayacl. Kontrol karti enerjilendiginde caligir. 1=1h (saat)

01.15 KILOWATT HOURS kWh sayaci. 1 =100 kWh

01.16 APPL BLOCK OUTPUT | Uygulama blogu gikis sinyali. Or. PID Kontrol makrosu aktifken, proses | 0 = 0% 10000
PID kontrolor gikisi. =100%

01.17 DI6-1 STATUS Dijital girislerin durumu. Ornek: 0000001 = DI1 agik, DI2 — DI6 arasi
kapali.

01.18 Al1[V] Al1 analog girisinin degeri. 1=0,001V

01.19 AI2 [mA] Al2 analog giriginin degeri. 1=0,001 mA

01.20 AI3 [mA] AI3 analog girisinin degeri. 1=0,001 mA

01.21 RO3-1 STATUS Réle cikiglarinin durumu. Ornek: 001 = RO1 enerjilenmistir, RO2 ve
RO3’Un enerjileri kesilmigtir.

01.22 AO1[mA] AO1 analog ¢ikiginin degeri. 1=0,001 mA

Gergek sinyal ve parametreler
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No. Ad/Deger Aciklama FbEq
01.23 AO2 [mA] AQO2 analog ¢ikiginin degeri. 1=0,001 mA
01.24 ACTUAL VALUE 1 Proses PID kontrolori igin geri besleme sinyali. Sadece 99.02 0 =0% 10000
parametresi = PD CTRL iken giincellenir. =100%
01.25 ACTUAL VALUE 2 Proses PID kontrol6ri igin geri besleme sinyali. Sadece 99.02 0 =0% 10000
parametresi = PID CTRL iken giincellenir. =100%
01.26 CONTROL DEVIATION | Proses PID kontroldri sapmasi, yani referans degeri ve gercek degeri | -10000 =
arasindaki fark. Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken -100% 10000
glncellenir. =100%
01.27 APPLICATION MACRO | Aktif uygulama makrosu (99.02parametresinin degeri). Bkz :99.02
01.28 EXT AO1 [mA] Analog I/0 uzanti modiliinin (opsiyonel) gikis 1 degeri. 1=0,001 mA
01.29 EXT AO2 [mA] Analog I/O uzanti modulinin (opsiyonel) ¢ikis 2 degeri. 1=0,001 mA
01.30 PP 1TEMP 1 numaral inverterdeki IGBT maksimum sicakli§i (sadece paralel 1=1°C
inverterli yliksek gli¢ Unitelerinde kullanilr).
01.31 PP 2TEMP 2 numarali inverterdeki IGBT maksimum sicakhgi (sadece paralel 1=1°C
inverterli yiksek gu¢ unitelerinde kullanilr).
01.32 PP 3 TEMP 3 numarali inverterdeki IGBT maksimum sicakligi (sadece paralel 1=1°C
inverterli yuksek gug¢ Unitelerinde kullanilir).
01.33 PP 4 TEMP 4 numaral inverterdeki IGBT maksimum sicakliyi (sadece paralel 1=1°C
inverterli yliksek gui¢ Unitelerinde kullanilr).
01.34 ACTUAL VALUE Proses PID kontrolérinin gergek degeri. Bkz. 40.06 parametresi. 0 =0% 10000
=100%
01.35 MOTOR 1 TEMP Motor 1’in élgllen sicakligi. Bkz :35.01parametresi. 1=1°C
01.36 MOTOR 2 TEMP Motor 2’in 6lgulen sicakhgl. Bkz :35.04 parametresi. 1=1°C
01.37 MOTOR TEMP EST Motor sicakhdinin tahmini degeri. 1=1°C
01.38 AI5 [mA] Al5 analog giriginin, analog I/O uzanti modulinin (opsiyonel) Al1’inden | 1 =0,001 mA
okunan degeri. Gerilim sinyalleri de mA olarak gdsterilir (V yerine).
01.39 AI6 [mA] Al6 analog girisinin, analog 1/0 uzanti modulinin (opsiyonel) 1=0,001 mA
Al2’sinden okunan degeri. Gerilim sinyalleri de mA olarak gosterilir (V
yerine).
01.40 DI7-12 STATUS DI7 — DI12 arasi dijital giriglerinin, dijital 1/O uzanti moddiliinden 1=1
(opsiyonel) okunan durumu. Or. deger 000001: DI7 agik, DI8 — DI12
arasi kapali.
01.41 EXT RO STATUS Role gikislarinin dijital I/O uzanti modullerindeki (opsiyonel) durumu. 1=1
Or. deger 0000001: Modiil 1’in RO71’i enerjilenmis. Diger role
cikiglarinin enerijileri kesilmis.
01.42 PROCESS SPEED REL | Mutlak Maksimum Hizin yiizdesi olarak motorun gergek hizi. E§er99.04 | 1 =1
parametresi SCALAR ise, deder gergek ¢ikis frekansinin goreceli
degeridir.
01.43 MOTOR RUN TIME Motor ¢alima slresi sayaci. Sayag, inverter modile edildiginde ¢aligir. | 1 =10 h (saat)
34.06parametresi ile resetlenebilir.
01.44 FAN ON-TIME Sirict sogutma faninin ¢alisma siresi.
Not: Sayag, DriveWindow PC araci ile resetlenebilir. Fan
degistirildiginde resetleme yapilmasi tavsiye edilir.
01.45 CTRL BOARD TEMP Kontrol kart sicakhgi.

Gergek sinyal ve parametreler
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02 ACTUAL SIGNALS Hiz ve moment referans izleme sinyalleri.
02.01 SPEED REF 2 Limitli hiz referansi. %100, motorun Mutlak Maksimum Hizina kargilik | Motor
gelir. maksimum
mutlak hizinin
=-% 01
20000 = %
1001
02.02 SPEED REF 3 Rampali ve sekilli hiz referansi. %100, motorun Mutlak Maksimum 20000 = 100%
Hizina karsilik gelir.
02.09 TORQUE REF 2 Hiz kontrol6ru gikisi. %100, motor nominal momentine karsilik gelir. Motor nominal
momentin 0 =
-%0’1 10000 =
% 100’0
02.10 TORQUE REF 3 Moment referansi. %100, motor nominal momentine karsilik gelir. 10000 =100%
02.13 TORQ USED REF Frekans, gerilim ve moment limitleyicilerinden sonra moment referansi. | 10000 = 100%
%100, motor nominal momentine karsilik gelir.
02.14 FLUX REF Yizde olarak aki referansi. 10000 = 100%
02.17 SPEED ESTIMATED Motor hizinin tahmini degeri. %100, motorun Mutlak Maksimum Hizina | 20000 = 100%
karsilik gelir.
02.18 SPEED MEASURED Olciilen motor gergek hizi (enkoder kullaniimadiginda sifirdir). %100, | 20000 = 100%
motorun Mutlak Maksimum Hizina karsilik gelir.
03 ACTUAL SIGNALS Fieldbus haberlesmenin izlenmesi icin veri komutlari (her sinyal 16 bitli | 2)
bir veri komutudur).
03.01 MAIN CTRL WORD 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolimd.
03.02 MAIN STATUS WORD 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolima.
03.03 AUX STATUS WORD 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolimd.
03.04 LIMIT WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolima.
03.05 FAULT WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolimd.
03.06 FAULT WORD 2 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolima.
03.07 SYSTEM FAULT 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolim.
03.08 ALARM WORD 1 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolima.
03.09 ALARM WORD 2 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolim.
03.11 FOLLOWER MCW 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolima.
03.12 INT FAULT INFO 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolim.
03.13 AUX STATUS WORD 3 | 16 bitli bir veri word’'u. Bkz : Fieldbus kontrol bélimd.
03.14 AUX STATUS WORD 4 | 16 bitli bir veri word’'u. Bkz : Fieldbus kontrol bélim.
03.15 FAULT WORD 4 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolumd.
03.16 ALARM WORD 4 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolimu.
03.17 FAULT WORD 5 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolumd.
03.18 ALARM WORD 5 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolimu.
03.19 INT INIT FAULT 16 bitli bir veri word’u. Bkz : Fieldbus kontrol bolumd.
3.20 LATEST FAULT En son hatanin fieldbus kodu. Kodlar icin, bkz : Hata izleme bolimu.
3.21 2.LATEST FAULT 2. en son hatanin fieldbus kodu.
3.22 3.LATEST FAULT 3. en son hatanin fieldbus kodu.
3.23  4.LATEST FAULT 4. en son hatanin fieldbus kodu.

Gergek sinyal ve parametreler
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3.24  5LATEST FAULT 5. en son hatanin fieldbus kodu.

3.25 LATEST WARNING En son uyarinin fieldbus kodu.

3.26 2.LATEST WARNING 2. en son uyarinin fieldbus kodu.

3.27  3.LATEST WARNING 3. en son uyarinin fieldbus kodu.

3.28 4.LATEST WARNING 4. en son uyarinin fieldbus kodu.

3.29 5LATEST WARNING 5. en son uyarinin fieldbus kodu.

04 ACTUAL SIGNALS

09 ACTUAL SIGNALS Adaptive Program igin sinyaller

09.01 AIl1 SCALED Al1 analog girisinin tam sayiya 6lgeklenmis degeri. 20000=10V

09.02 AI2 SCALED Al2 analog giriginin tam sayiya dlgeklenmis degeri. 20000 =20 mA

09.03 AI3 SCALED Al3 analog girisinin tam sayiya 6lgeklenmis degeri. 20000 =20 mA

09.04 AI5 SCALED Al5 analog giriginin tam sayiya 6lgeklenmis degeri. 20000 =20 mA

09.05 Al6 SCALED Al6 analog girisinin tam sayiya 6lgeklenmis degeri. 20000 =20 mA

09.06 DS MCW Ana Referans Verisetinin, master istasyondan fieldbus araytzi 0...65535
aracihgiyla aldigi Kontrol Word'u (KK) (Basamak)

09.07 MASTER REF1 Ana Referans Verisetinin, master istasyondan fieldbus arayiizii -32768 ...
aracihgiyla aldigi Referans 1 (REF1) 32767

09.08 MASTER REF2 Ana Referans Verisetinin, master istasyondan fieldbus araylzi -32768 ...
aracihgiyla aldigi Referans 2 (REF2) 32767

09.09 AUXDS VAL1 Yardimci Referans Verisetinin, master istasyondan fieldbus arayuzi -32768 ...
araciligiyla aldi§i Referans 3 (REF3) 32767

09.10 AUX DS VAL2 Yardimci Referans Verisetinin, master istasyondan fieldbus arayizi -32768 ...
aracihigiyla aldigi Referans 4 (REF4) 32767

09.11  AUX DS VAL3 Yardimci Referans Verisetinin, master istasyondan fieldbus arayiizii -32768 ...
aracihgiyla aldigi Referans 5 (REF5) 32767

1) Motor maksimum hizi / nominal moment / maksimum proses referansi ylizdesi (segilen ACS800
makrosuna bagli olarak degisir).

2) Bu veri komutlarinin igerigi Fieldbus kontrol bélimunde ayrintili olarak verilmigstir. Gergek Sinyal 3.11
icerigi icin, bkz : Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [English]).
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Dizin Ad/Segim Aciklama FbEq
10 START/STOP/DIR Harici start, stop ve yon kontrol kaynaklari
10.01 EXT1 STRT/STP/DIR | Harici kontrol yeri 1 (EXT1) igin start, stop ve yon komutlarini ve baglantilari

tanimlar.

NOT SEL Start, stop veya yén komut kaynagi yok.

DI1 DI1 dijital girigi Gizerinden start ve stop etme. 0 = stop; 1 = start. Yon, 10,3 2
DIRECTION parametresi ile sabitlenir.

UYARI! Sirlic, bir hata resetlemesi sonrasinda start sinyali agiksa
start eder.

DI1,2 DI1 dijital girisi Uzerinden start ve stop etme. 0 = stop, 1 = start. Yon se¢imi DI2 | 3
dijital giris Gzerinden, 0 = ileri, 1 = geri. Y6nU kontrol etmek icin, 10.03
DIRECTION parametresi REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.

UYARI!SUricu, bir hata resetlemesi sonrasinda start sinyali agiksa
start eder.

DI1P,2P DI1 dijital giris araciliiyla puls start etme. 0 -> 1: Start. DI2 dijital giris 4
tizerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Déniis yonii, 10,03 YON parametresi
ile sabitlenir.

DI1P,2P,3 DI1 dijital giris araciliiyla puls start etme. 0 -> 1: Start. DI2 dijital girig 5
Uzerinden puls stop etme. 1 -> 0: Stop. Yo6n secimi DI3 dijital giris Gizerinden, 0
= ileri, 1 = geri. Yonu kontrol etmek igin, 10.03 DIRECTION parametresi
REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.

DI1P,2P,3P DI1 dijital giris araciligiyla puls ileri start etme. 0 -> 1: lleri start. DI2 dijital giris | 6
araciligiyla puls geri start etme. 0 -> 1: Geri start. DI3 dijital giris Gzerinden puls
stop etme. 1 ->"0": stop. Yonu kontrol etmek icin, 10.03 DIRECTION
parametresi REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.

Dl6 Bkz : DI1 segimi.

Dl6,5 Bkz : DI1,2 segimi. DI6: Start/stop, DI5: yon.

KEYPAD Kontrol paneli. YénU kontrol etmek igin, 10.03 DIRECTION parametresi
REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.

COMM.CW Fieldbus Kontrol Word. 10

DI7 Bkz : DI1 segimi. "

DI7,8 Bkz : DI1,2 segimi. 12

DI7P,8P Bkz : DI1,2P segimi. 13

DI7P,8P,9 Bkz : DI1,2P,3 segimi. 14

DI7P,8P,9P Bkz : DI1,2P,3P segimi. 15

PARAM 10.04 Kaynak 10,04 tarafindan segilir. 16

D1 F, DI2R DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden start, stop ve yon komutlari. 17

DI1 [DI2 [Calisma

0 0 Stop

1 0 lleri start

0 1 Geri start

1 1 Stop

Not: 10,03 DIRECTION parametresi REQUEST olarak ayarlanmis olmalidir.
10.02 EXT2 STRT/STP/DIR | Harici kontrol yeri 2 (EXT2) i¢in start, stop ve yon komutlarini ve baglantilari

tanimlar.

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Se¢im Aciklama FbEq
NOT SEL Bkz. 10.01 parametresi. 1
DI1 Bkz. 10.01 parametresi. 2
DI1,2 Bkz. 10.01 parametresi. 3
DIM1P,2P Bkz. 10.01 parametresi. 4
DI1P,2P,3 Bkz. 10.01 parametresi. 5
DIM1P,2P,3P Bkz. 10.01 parametresi. 6
DI6 Bkz. 10.01 parametresi. 7
DI6,5 Bkz. 10.01 parametresi. 8
KEYPAD Bkz. 10.01 parametresi. 9
COMM.CW Bkz. 10.01 parametresi. 10
DI7 Bkz. 10.01 parametresi. 1
DI7,8 Bkz. 10.01 parametresi. 12
DI7P,8P Bkz. 10.01 parametresi. 13
DI7P,8P,9 Bkz. 10.01 parametresi. 14
DI7P,8P,9P Bkz. 10.01 parametresi. 15
PARAM 10,05 Kaynak 10.05 tarafindan segilir. 16
D1 F,DI2R Bkz. 10.01 parametresi. 17

10.03 REF DIRECTION Motor donuls yoniniin kontroliinl saglar veya yonu sabitler.
FORWARD ileri’'ye sabitlenmis
REVERSE Geri’'ye sabitlenmis
REQUEST Dénis yon kontrolliine izin verilmis

10.04 EXT 1 STRT PTR 10.01 parametresinin PAR 10,04 degeri icin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger: -
+255.255.31/C.- - Parametre imleci: Tersleme, grup, dizin ve bit alanlari. Bit sayisi sadece
32768 ... C.32767 boolean giriglerini isleyen bloklarda etkilidir.

- Sabit deger: Tersleme ve sabit alanlar. Tersleme alani sabit ayar saglamak
icin C degerinde olmalidir.

10.05 EXT 2 STRT PTR 10.02 parametresinin PAR 10,05 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi igin 10,04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

10.06 JOG SPEED SELECT | Joglama fonksiyonunu etkinlestiren sinyali tanimlar. Joglamanin galigmasi
Program ézellikleri béliminde agiklanmigtir.

NOT SEL Secilmedi.
DI3 DI3 dijital girisi. 0 = Joglama pasif. 1 = Joglama aktif.
Dl4 Bkz : DI3.
DI5 Bkz : DI3.
DI6 Bkz : DI3.
DI7 Bkz : DI3.
DI8 Bkz : DI3.
DI9 Bkz : DI3.
DI10 Bkz : DIS.
DI11 Bkz : DI3.
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DI12 Bkz : DI3.

10.07 NET CONTROL Aktifken, fieldbus, 10.01 parametresinin segimine gore onceliklidir. EXT1 aktif
kontrol yeri olarak segcildiginde Fieldbus Kontrol Word'u (bit 11 haricinde)
etkinlestirilir.

Not: Sadece Dahili Siirlicti haberlesme profili secildiginde gérindir
durumdadir(98.07).
Not: Ayar kalici bellekte saklanmaz (gli¢ kapatildiginda sifira resetlenir).
0 Aktif degil
1 Aktif

10.08 NET REFERENCE Aktifken, fieldbus, 11.03 parametresinin secimine gére onceliklidir. EXT1 aktif

kontrol yeri olarak segildiginde Fieldbus referans REF1 kulanilir.
Not: Sadece Dahili Surlci haberlesme profili segildiginde gérunar
durumdadir(98.07).
Not: Ayar kalici bellekte saklanmaz (gli¢ kapatildiginda sifira resetlenir).
0 Aktif degil
1 Aktif

11 REFERENCE SELECT | Panel referans tipi, harici kontrol yer segimi ve harici referans kaynak ve
limitleri

11.01 KEYPAD REF SEL Panelden verilen referans tipini seger.

REF1 (rpm) Rpm cinsinden hiz referansi. (eger 99.04 parametresinin degeri SCALAR ise | 1
frekans referansi (Hz) )

REF2 (%) %-referans. REF2 kullanimi uygulama makrosuna gére degisir. Ornegin 2
Moment Kontrol makrosu secilmisse REF2 moment referansidir.

11.02 EXT1/EXT2 SELECT | Sirtcunin, iki harici kontrol yeri, EXT1 ve EXT2 arasindan birini segen sinyali
okudugu kaynagi tanimlar.

DI1 DI1 dijital girisi. 0 = EXT1, 1 = EXT2. 1
DI2 Bkz : DI1 segimi. 2
DI3 Bkz : DI1 segimi. 3
DI4 Bkz : DI1 segimi. 4
DI5 Bkz : DI1 segimi. 5
DI6 Bkz : DI1 segimi. 6
EXT1 EXT1 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari,10.01 ve11.03parametreleri tarafindan 7
tanimlanir.
EXT2 EXT2 aktif. Kontrol sinyal kaynaklari, 10.02 ve 11.06 parametreleri tarafindan | 8
tanimlanir.
COMM.CW Fieldbus Kontrol Word'u, bit 11. 9
DI7 Bkz : DI1 segimi. 10
DI8 Bkz : DI1 segimi. 11
DI9 Bkz : DI1 segimi. 12
D10 Bkz : DI1 segimi. 13
DI Bkz : DI1 segimi. 14
DI12 Bkz : DI1 segimi. 15
PARAM 11.09 Kaynak 11.09 parametresi tarafindan segcilir. 16
11.03 EXT REF1 SELECT Harici referans REF 1 icin sinyal kaynagini seger
KEYPAD Kontrol paneli. Gdstergedeki ilk satir referans degerini gésterir. 1
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Al1 Al1 analog girisi. 2
Not: Eger sinyal ¢ift kutuplu (10 VDC) ise, Al1 BIPOLAR segenegini kullanin.

(Al1 secenegi negatif sinyal araligini kullanmaz.)

Al2 Al2 analog girigi. 3

Al3 AlI3 analog girigi.

Al1/JOYST Joystik olarak tek kutuplu Al1 analog girigi. Minimum giris sinyali motoru
maksimum referansta geri ydénde, maksimum girisi maksimum referansta ileri
yoénde caligtirir.

Not: 10.03 parametresi REQUEST degerinde olmalidir.
UYARI! Joystik igin minimum referans 0,5 V’dan yiksek olmalidir.
A 13.01 parametresini 2 V olarak veya 0,5 V’dan ylksek bir degere ve
30.01 analog sinyal kaybi tespit parametresini FAULT olarak
ayarlayin. Suricd, kontrol sinyali kayboldugunda stop eder.
Hiz Referansi (REF1)
11.05+ C\
11.04 |
0 >
Al1
-11.04
-11.05 ’/D
2 6 1|0
Par. 13.01=2V,13.02 Par=10V
Not: Eger sinyal ¢ift kutuplu (10 VDC) ise, Al1 BIPOLAR segenegini kullanin.
Al1/JOYST secgenegi negatif sinyal araligini kullanmaz.

Al2/JOYST Bkz : AI1/JOYST. 6

Al1+AI3 Al1 ve Al3 analog giriglerinin toplami 7

AI2+AI3 Al2 ve Al3 analog giriglerinin toplami 8

Al1-Al3 Al1 ve Al3 analog giriglerinin farki 9

Al2-Al3 Al2 ve Al3 analog giriglerinin farki 10

Al1*AI3 Al1 ve Al3 analog giriglerinin garpimi 11

AI2*AI3 Al2 ve Al3 analog giriglerinin carpimi 12

MIN(AI1,Al3) Al1 ve Al3 analog giriglerinden minimum olani 13

MIN(AI2,Al3) Al2 ve Al3 analog giriglerinden minimum olani 14

MAX(AI1,AI3) Al1 ve Al3 analog giriglerinden maksimum olani 15

MAX(AI2,AI3) Al2 ve Al3 analog giriglerinden maksimum olani 16

DI3U,4D(R) Dijital giris 3: Referans artisi. Dijital giris DI4: Referans azalisi. Stop komutu 17

veya enerjiyi kesmek referansi sifira resetler. 22.04 parametresi referans
degisiminin oranini verir.
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DI3U,4D Dijital giris 3: Referans artisi. Dijital giris D14: Referans azaligi. Program aktif | 18

hiz referansini saklar (bir stop komutu veya enerjinin kesilmesi ile

resetlenmez). 22.04 parametresi referans degisiminin oranini verir.
DI5U,6D Bkz :DI3U,4D. 19
COMM. REF Fieldbus referansi REF1 20
COM.REF1+AI1 Fieldbus referansi REF1 ve Al1 analog girisinin toplami 21
COM.REF1*Al1 Fieldbus referansi REF1 ve Al1 analog giriginin garpimi 22
FAST COMM Asagidaki farkliliklar haricinde COMM. REFseg¢imi gibi: 23

- referansi gekirdek motor kontrol programina aktarirken daha kisa haberlesme

dongu suresi (6 ms - -> 2 ms)

- yon 10.01 veya 10.02 parametreleriyle tanimlanan araylzler araciligiyla ya

da kontrol paneliyle kontrol edilemez

- 25 CRITICAL SPEEDS parametre grubu etkili degildir

Not: Asagidaki secimlerden herhangi biri dogruysa sec¢im etkili olmaz. Bunun

yerine, ¢calisma COMM. REF’e gore yurutilir.

-99.02 parametresi PID’dir

-99.04 parametresi SCALARdir

- 40.14 parametresi PROPORTIONAL veya DIRECT degerindedir
COM.REF1+Al5 Bkz: COM.REF1+Al1 segimi (Al1 yerine Al5 kullanilr). 24
COM.REF1*AI5 Bkz: COM.REF1+Al1 se¢imi (Al1 yerine Al5 kullantlir). 25
AlS AlS analog girigi 26
Al6 Al6 analog girigi 27
AI5/JOYST Bkz : Al1/JOYST. 28
Al6/JOYST Bkz : AI1/JOYST. 29
AlIS+AI6 AlS ve Al6 analog girislerinin toplami. 30
Al5-Al6 Al5 ve Al6 analog giriglerinin farki. 31
AI5*Al6 AlS ve Al6 analog girislerinin ¢arpimi. 32
MIN(AIS,AlB) Al5 ve Al6 analog giriglerinden minimum olani. 33
MAX(AI5,AIB) AlS ve Al6 analog girislerinden maksimum olani. 34
DI11U,12D(R) Bkz :DI3U,4D(R). 35
DI11U,12D Bkz :DI3U,4D. 36
PARAM 11.10 Kaynak 11.10 tarafindan segilir. 37
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Al1 BIPOLAR Cift kutuplu Al1 analog girisi (-10 ... 10 V). Asagidaki sekilde girisin hiz 38
referansi olarak kullanimi gdsteriimektedir.
) ) Calisma Arahgi
Oleekli . _ _ _ _ ...
maksREF1 : ?
] ! 10.03 DIRECTION =
! ! FORWARD veya
REQUEST
§ minREF1 ' __ _ _ _ _ A ' $
QL ! .
[}
< 1 i
£ -minREF1 1777770 ______'ﬂ\
10.03 REQUEST =
w ' ' REVERSE veya
1 : Z REQUEST
-Blgekli L
maksREF1 =~~~ "~~~ oo
-maksAl1 -minAl1 minAl1 maksAI1
Analog Giris Sinyali
minAl1 13.01 MINIMUM Al1
maksAl1 = 13.02 MAXIMUM Al1
Olcekli maksREF1 = 13.03 SCALE Al1 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM
11.04 EXT REF1 MINIMUM | Harici referans REF1 i¢cin minimum degeri tanimlar (mutlak deger).
Kullanilan kaynak sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.
0...18000 rpm Rpm cinsinden ayar araldi. (eger 99.04 parametresi SCALAR ise Hz 1...18000
cinsinden.)
Ornek: Al1 analog girisi referans kaynagi olarak segilmis (11.03
parametresinin degeri Al1). Referans minimum ve maksimumu asagida
gosterildigi gibi Al minimum ve maksimumuna karsihk gelir:
EXT REF1 Arahidi
2
1 |parametre 13.01
| 2 |parametre 13.02
| 1’|parametre 11.04
| 2’ |parametre 11.05
|
|
1+ |
, —~ Al1 Araligi
1 2
Not: Eger referans fieldbus Gzerinden verilmisse 6lgekleme analog bir
sinyalinkinden farkli olur. Ayrintili bilgi icin, bkz. Fieldbus kontrol b&limu.
11.05 EXT REF1 MAXIMUM | Harici referans REF1 igin maksimum degeri tanimlar (mutlak deger).

Kullanilan kaynak sinyalinin maksimum ayarina karsilik gelir.
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0...18000 rpm Ayar araligi. (eger 99.04 parametresinin dederi SCALAR ise Hz cinsinden.) 1...18000

Bkz. 11.04 parametresi.

11.06 EXT REF2 SELECT Harici referans REF2 igin sinyal kaynagini secer. REF2,

- 99.02 parametresi = FACTORY, HAND/AUTO veya SEQ CTRL ise Mutlak

Maksimum Hizin ylizdesi olarak hiz referansidir.

- 99.02 parametresi = TORQUE ise motor nominal momentinin ylzdesi olarak

moment referansidir.

- 99.02 parametresi = PID CTRL ise maksimum proses miktarinin yiizdesi

olarak proses referansidir.

- 99.04 parametresi = SCALAR ise Mutlak Maksimum Frekansin yiizdesi

olarak frekans referansidir.
KEYPAD Bkz. 11.03 parametresi .
Al1 Bkz. 11.03 parametresi .

Not: Eger sinyal cift kutuplu (10 VDC) ise, Al1 BIPOLAR segenegini kullanin.

Al1 segenegi negatif sinyal araligini kullanmaz.
Al2 Bkz. 11.03 parametresi . 3
Al3 Bkz. 11.03 parametresi . 4
Al1/JOYST Bkz. 11.03 parametresi . 5
AI2/JOYST Bkz. 11.03 parametresi . 6
Al1+AI3 Bkz. 11.03 parametresi . 7
AI2+AI3 Bkz. 11.03 parametresi . 8
Al1-Al3 Bkz. 11.03 parametresi . 9
Al2-Al3 Bkz. 11.03 parametresi . 10
AlI1*AI3 Bkz. 11.03 parametresi . 11
AI2*Al3 Bkz. 11.03 parametresi . 12
MIN(AI1,AI3) Bkz. 11.03 parametresi . 13
MIN(AI2,Al3) Bkz. 11.03 parametresi . 14
MAX(AI1,AI3) Bkz. 11.03 parametresi . 15
MAX(AI2,AI3) Bkz. 11.03 parametresi . 16
DI3U,4D(R) Bkz. 11.03 parametresi . 17
DI3U,4D Bkz. 11.03 parametresi . 18
DI5U,6D Bkz. 11.03 parametresi . 19
COMM. REF Bkz. 11.03 parametresi . 20
COM.REF2+Al1 Bkz. 11.03 parametresi . 21
COM.REF2*AI1 Bkz. 11.03 parametresi . 22
FAST COMM Bkz. 11.03 parametresi . 23
COM.REF2+Al5 Bkz. 11.03 parametresi . 24
COM.REF2*Al5 Bkz. 11.03 parametresi . 25
Al5 Bkz. 11.03 parametresi . 26
Al6 Bkz. 11.03 parametresi . 27
AI5/JOYST Bkz. 11.03 parametresi . 28
AI6/JOYST Bkz. 11.03 parametresi . 29
AI5+AI6 Bkz. 11.03 parametresi . 30
Al5-Al6 Bkz. 11.03 parametresi . 31
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AI5*Al6 Bkz. 11.03 parametresi . 32
MIN(AI5,AlB) Bkz. 11.03 parametresi . 33
MAX(AI5,AI6) Bkz. 11.03 parametresi . 34
DI11U,12D(R) Bkz. 11.03 parametresi . 35
DI11U,12D Bkz. 11.03 parametresi . 36
PARAM 11,11 Kaynak 11.11 tarafindan segilir. 37
Al1 BIPOLAR Bkz. 11.03 parametresi . 38

11.07 EXT REF2 MINIMUM | Harici referans REF2 igin minimum degeri tanimlar (mutlak deger).

Kullanilan kaynak sinyalinin minimum ayarina karsilik gelir.

0...100% Yuzde olarak ayar araligi. Kaynak, sinyal limitinin karsiliklar:: 0 ... 10000
- Kaynak, analog bir giris: Bkz: 11.04 parametresi igin verilen ornek.
- Kaynak, seri bir baglanti: Bkz. Fieldbus kontrol bolimd.

11.08 EXT REF2 MAXIMUM | Harici referans REF2 igin maksimum degeri tanimlar (mutlak deger). Kullanilan

kaynak sinyalinin maksimum ayarina karsilik gelir.

0...600% Ayar araldi. Kaynak, sinyal limitinin kargihklar:: 0 ... 6000
- Kaynak, analog bir giris: Bkz. 11.04 parametresi.
- Kaynak, seri bir baglanti: Bkz. Fieldbus kontrol bolimda.

11.09 EXT 1/2 SEL PTR 11.02 parametresinin PAR 11.09 degeri icin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi igin 10.04 parametresine | -
+255.255.31 / C.- bakin.

32768 ... C.32767

11.10 EXT 1 REF PTR 11.03 parametresinin PAR 11.10 degeri i¢in kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi i¢in 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

1.1 EXT 2 REF PTR 11.06 parametresinin PAR 11.11 degeri icin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi i¢in 10.04 parametresine | -
+255.255.31/ C.- bakin.

32768 ... C.32767
12 CONSTANT SPEEDS | Sabit hiz segimi ve degerleri. Aktif bir sabit hiz slrlict hiz referansina gore
onceliklidir.
Not: 99.04 parametresi SCALAR ise yalnizca 1-5 arasi hizlar ve hiz 15
kullanimdadir.

12.01 CONST SPEED SEL | Sabit hizlari aktiflestirir veya aktivasyon sinyalini seger.

NOT SEL Kullanimda olan sabit bir hiz yok

DI1(SPEED1) 12.02 parametresi ile tanimlanan hiz DI1 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 2
1 = aktif, 0 = aktif degil.

DI2(SPEED2) 12.03 parametresi ile tanimlanan hiz DI2 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 3
1 = aktif, 0 = aktif degil.

DI3(SPEED3) 12.04 parametresi ile tanimlanan hiz DI3 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 4
1 = aktif, 0 = aktif degil.

DI4(SPEED4) 12.05 parametresi ile tanimlanan hiz D14 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 5
1 = aktif, 0 = aktif degil.

DI5(SPEEDS) 12.06 parametresi ile tanimlanan hiz DI5 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 6

1 = aktif, 0 = aktif degil.
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DI6(SPEEDG6) 12.07 parametresi ile tanimlanan hiz DI6 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 7
1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI1,2 DI1 ve DI2 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz segimi. 8
DI1 | DI2 |Kullanilan sabit hiz
0 0 |Sabit hiz yok
1 0 12.02 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 12.03 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 12.04 parametresiyle tanimlanan hiz
DI3,4 Bkz. DI1,2 segimi. 9
DI5,6 Bkz. DI1,2 segimi. 10
DI1,2,3 DI1, DI2 ve DI3 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz segimi. 11
DI1 | DI2 | DI3 [Kullanilan sabit hiz
0 0 0 |Sabit hiz yok
1 0 0 12.02 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 0 12.03 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 0 12.04 parametresiyle tanimlanan hiz
0 0 1 12.05 parametresiyle tanimlanan hiz
1 0 1 12.06 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 1 12.07 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 1 12.08 parametresiyle tanimlanan hiz
DI3,4,5 Bkz : DI1,2,3 segimi. 12
Dl4,5,6 Bkz : DI1,2,3 seg¢imi. 13
DI3,4,5,6 DI3,4,5 ve 6 dijital girigleri Gzerinden sabit hiz segimi 14
DI1 | DI2 | DI3 | DI4 |Kullanilan sabit hiz
0 0 0 0 |Sabit hiz yok
1 0 0 0 12.02 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 0 0 12.03 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 0 0 12.04 parametresiyle tanimlanan hiz
0 0 1 0 12.05 parametresiyle tanimlanan hiz
1 0 1 0 12.06 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 1 0 12.07 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 1 0 12.08 parametresiyle tanimlanan hiz
0 0 0 1 12.09 parametresiyle tanimalanan hiz
1 0 0 1 12.10 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 0 1 12.11 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 0 1 12.12 parametresiyle tanimlanan hiz
0 0 1 1 12.13 parametresiyle tanimlanan hiz
1 0 1 1 12.14 parametresiyle tanimlanan hiz
0 1 1 1 12.15 parametresiyle tanimlanan hiz
1 1 1 1 12.16 parametresiyle tanimlanan hiz
DI7(SPEED1) 12.02 parametresi ile tanimlanan hiz DI7 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 15
1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI8(SPEED?2) 12.03 parametresi ile tanimlanan hiz DI8 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 16
1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI9(SPEED3) 12.04 parametresi ile tanimlanan hiz DI9 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 17

1 = aktif, 0 = aktif degil.

Gergek sinyal ve parametreler




109

Dizin Ad/Se¢im Aciklama FbEq
DI10(SPEED4) 12.05 parametresi ile tanimlanan hiz DI10 dijital girisi Gzerinden aktiflegtirilir. 18
1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI11(SPEED5) 12.06 parametresi ile tanimlanan hiz DI11 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. 19
1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI12 (SPEEDG) 12.07 parametresi ile tanimlanan hiz DI12 dijital girigi Gzerinden aktiflestirilir. 20
1 = aktif, 0 = aktif degil.
DI7,8 Bkz. DI1,2 segimi. 21
DI9,10 Bkz. DI1,2 segimi. 22
DI11,12 Bkz. DI1,2 segimi. 23
12.02 CONST SPEED 1 Hiz 1’i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.03 CONST SPEED 2 Hiz 2'i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0... 18000
12.04 CONST SPEED 3 Hiz 3’i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar aralgi 0 ... 18000
12.05 CONST SPEED 4 Hiz 4’i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar aralgi 0 ... 18000
12.06 CONST SPEED 5 Hiz 5'i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.07 CONST SPEED 6 Hiz 6'i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.08 CONST SPEED 7 Hiz 7’i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.09 CONST SPEED 8 Hiz 8'i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.10 CONST SPEED 9 Hiz 9'i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar aralgi 0 ... 18000
12.11 CONST SPEED 10 Hiz 10’i tanimlar. Mutlak bir deger. Yon bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar aralgi 0 ... 18000
1212  CONST SPEED 11 Hiz 11’i tanimlar. Mutlak bir deger. Y6n bilgisini icermez.
0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.13  CONST SPEED 12 Hiz 12’i tanimlar. Mutlak bir deger. Yon bilgisini icermez.
Not: inching kullanimdaysa, parametre inching 1 hizini tanimlar. isaret hesaba
katilr. Bkz. Fieldbus kontrol bélumu.
-18000 ...18000 rpm Ayar araligi. -18000 ...
18000
12.14  CONST SPEED 13 Hiz 13’i tanimlar. Mutlak bir deger. Yon bilgisini icermez.
Not: inching kullanimdaysa, parametre inching 2 hizini tanimlar. isaret hesaba
katilir. Bkz. Fieldbus kontrol bélumu.
-18000 ...18000 rpm Ayar arahgi -18000 ...
18000
12.15  CONST SPEED 14 Hiz 14’i tanimlar. Mutlak bir deger. Yon bilgisini icermez.

Not: Joglama fonksiyonu kullanimdaysa, parametre joglama hizini belirler.
isaret hesaba katilmaz. Bkz. Program 6zellikleri blimii .
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0...18000 rpm Ayar araligi 0 ... 18000
12.16 CONST SPEED 15 Hiz 15'i veya Hata hizini tanimlar. Program, 30.01 ve 30.02 parametreleriyle
bir hata hizi olarak kullanildiginda isareti hesaba katar.
-18000 ...18000 rpm | Ayar araligi -18000 ...
18000
13 ANALOGUE INPUTS | Analog giris sinyal isleme
13.01 MINIMUM Al1 Al1 analog girisi icin minimum degeri tanimlar. Deger referans olarak
kullanildiginda referans minimum ayarina karsilik gelir.
Ornek: Al1 harici referans REF1 igin kaynak olarak segilmigse bu deger
11.04parametresinin degerine karsilik gelir.
oV Sifir volt. Not: Program analog giris sinyalinin kaybini tespit edemez. 1
2V iki volt 2
TUNED VALUE ince ayar fonksiyonu tarafindan élciilen deger. Bkz. TUNEsecimi. 3
TUNE Deger 6l¢im tetiklemesi. Proseddr: 4
- Minimum sinyali girise baglayin.
- Parametreyi TUNE olarak ayarlayin.
Not: ince ayarda okunabilir aralik O ... 10 V'tur.
13.02 MAXIMUM Al1 Al1 analog girisi igcin maksimum degeri tanimlar. Deger referans olarak
kullanildiginda referans maksimum ayarina karsilik gelir.
Ornek: Al1 harici referans REF1 icin kaynak olarak segilmisse bu deger 11.05
parametresinin degerine karsilik gelir.
10V On volt (DC).
TUNED VALUE ince ayar fonksiyonu tarafindan élciilen deger. Bkz. TUNEsecimi. 2
TUNE ince ayar fonksiyonunun tetiklenmesi. Prosediir:

- Maksimum sinyali girise baglayin.
- Parametreyi TUNE olarak ayarlayin.
Not: ince ayarda okunabilir aralik O ... 10 V'tur.
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13.03  SCALE A1 Al1 analog girigini dlgekler.
Ornek: Asagidaki durumlarda hiz referansi REF1 lizerindeki etkisi:
- REF1 kaynak segimi (11.03 parametresi) = AI1+AI3
- REF1 maksimum deger ayari (11.05 parametresi) = 1500 rpm
- Gergek Al1 degeri = 4V (tam Olgekli degerin %40)
- Gergek Al3 degeri = 12 mA (tam 6lgekli degerin %60")
- Al1 dlgekleme = 5100, Al3 dlgekleme = %10
Al1 Al3 Al1 + AI3
10V 1500rpm 20 mA 150 rpm ___ 1500 rpm
60% 90 rpm
690 rpm
40% 600 rpm
ov | OmA | | Orpm
0 ... 1000% Olgekleme arali 0... 32767
13.04 FILTER Al1 Al1 analog girisi i¢in filtreleme sure sabitini tanimlar.
% Filtrelenmemis Sinyal 0 =|- (1-¢"T)
100} --
| = filtre girisi (adim)
o o Filtrelenmis Sinyal to==zzlrt1:2r?(|:ilr§nle)
. T = filtreleme sure sabiti
— t
T
Not: Sinyal ayni zamanda sinyal arayiiz donanimina bagli olarak da filtrelenir
(10 ms sire sabiti). Bu herhangi bir parametre ile degistirilemez.
0,00 ...10,00 s Filtreleme suresi sabiti 0... 1000
13.05 INVERT Al Al1 analog girisinin tersine gevrilmesini aktiflestirir/pasiflestirir.
NO Tersine gevirme yok 0
YES Tersine gevirme aktif. Analog giris sinyalinin maksimum degeri minimum 65535
referansa karsilik gelir, veya tam tersi.
13.06 MINIMUM Al2 Bkz. 13.01 parametresi.
0mA Bkz. 13.01 parametresi. 1
4 mA Bkz. 13.01 parametresi. 2
TUNED VALUE Bkz. 13.01 parametresi. 3
TUNE Bkz. 13.01 parametresi. 4
13.07 MAXIMUM AI2 Bkz. 13.02 parametresi.
20 mA Bkz. 13.02 parametresi. 1
TUNED VALUE Bkz. 13.02 parametresi. 2

Gergek sinyal ve parametreler




112

Dizin Ad/Se¢im Aciklama FbEq

TUNE Bkz. 13.02 parametresi. 3
13.08 SCALE Al2 Bkz. 13.03 parametresi.

0...1000% Bkz. 13.03 parametresi. 0...32767
13.09 FILTER Al2 Bkz. 13.04 parametresi.

0,00 ...10,00 s Bkz. 13.04 parametresi. 0... 1000
13.10 INVERT AI2 Bkz. 13.05 parametresi.

NO Bkz. 13.05 parametresi. 0

YES Bkz. 13.05 parametresi. 65535
13.11 MINIMUM AI3 Bkz. 13.01 parametresi.

0mA Bkz. 13.01 parametresi. 1

4 mA Bkz. 13.01 parametresi. 2

TUNED VALUE Bkz. 13.01 parametresi. 3

TUNE Bkz. 13.01 parametresi. 4
13.12 MAXIMUM AI3 Bkz. 13.02 parametresi.

20 mA Bkz. 13.02 parametresi. 1

TUNED VALUE Bkz. 13.02 parametresi.

TUNE Bkz. 13.02 parametresi.
13.13  SCALE AI3 Bkz. 13.03 parametresi.

0 ... 1000% Bkz. 13.03 parametresi. 0... 32767
13.14 FILTER Al3 Bkz. 13.04 parametresi.

0,00 ...10,00 s Bkz. 13.04 parametresi. 0... 1000
13.15 INVERT AI3 Bkz. 13.05 parametresi.

NO Bkz. 13.05 parametresi. 0

YES Bkz. 13.05 parametresi. 65535
13.16  MINIMUM AI5 Bkz. 13.01 parametresi.

0 mA Bkz. 13.01 parametresi. 1

4 mA Bkz. 13.01 parametresi. 2

TUNED VALUE Bkz. 13.01 parametresi. 3

TUNE Bkz. 13.01 parametresi. 4
13.17 MAXIMUM Al5 Bkz. 13.02 parametresi. Not: Eger RAIO-01, ger. giris sinyali ile kullaniliyorsa 20mA, 10V'a karsilik gelir.

20 mA Bkz. 13.02 parametresi. 1

TUNED VALUE Bkz. 13.02 parametresi. 2

TUNE Bkz. 13.02 parametresi. 3
13.18  SCALE AI5 Bkz. 13.03 parametresi.

0 ... 1000% Bkz. 13.03 parametresi. 0...32767
13.19  FILTER AI5 Bkz. 13.04 parametresi.

0,00...10,00 s Bkz. 13.04 parametresi. 0...1000
13.20 INVERT AI5 Bkz. 13.05 parametresi.

NO Bkz. 13.05 parametresi. 0

YES Bkz. 13.05 parametresi. 65535
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13.21 MINIMUM Al6 Bkz. 13.01 parametresi. Not: Eger RAIO-01, ger. giris sinyaliile kullaniliyorsa 20mA, 10V'a karsilik gelir.
0mA Bkz. 13.01 parametresi. 1
4 mA Bkz. 13.01 parametresi. 2
TUNED VALUE Bkz. 13.01 parametresi. 3
TUNE Bkz. 13.01 parametresi. 4
13.22 MAXIMUM Al6 Bkz. 13.02 parametresi. Not: Eger RAIO-01, ger. giris sinyali ile kullaniliyorsa 20mA, 10V'a karsilik gelir.
20 mA Bkz. 13.02 parametresi. 1
TUNED VALUE Bkz. 13.02 parametresi.
TUNE Bkz. 13.02 parametresi.
13.23  SCALE Al6 Bkz. 13.03 parametresi.
0 ... 1000% Bkz. 13.03 parametresi. 0...32767
13.24 FILTER Al6 Bkz. 13.04 parametresi.
0,00 ...10,00 s Bkz. 13.04 parametresi. 0... 1000
13.25 INVERT Al6 Bkz. 13.05 parametresi.
NO Bkz. 13.05 parametresi. 0
YES Bkz. 13.05 parametresi. 65535
14 RELAY OUTPUTS Roéle cikislari Gzerinden gésterilen durum bilgisi ve role ¢alisma gecikmeleri
14.01 RELAY RO1 OUTPUT | RO1 rdle cikigi Gzerinden gosterilecek strlici durumunu seger. Durum ayari
karsiladiginda réle enerjilenir.
NOT USED Kullaniimaz. 1
READY isletmeye hazir: Calisma izni sinyali acik, hata yok. 2
RUNNING Caligiyor: Start sinyali agik, Calisma izni sinyali agik, aktif hata yok. 3
FAULT Hata 4
FAULT(-1) Terslenmis hata. Bir hata agmasinda rélenin enerjisi kesilir. 5
FAULT(RST) Hata. Otomatik reset gecikmesinden sonra otomatik resetleme. Bkz. 6
Parametre grubu 31 AUTOMATIC RESET.
STALL WARN Sikisma koruma fonksiyonu tarafindan verilen uyari. Bkz. 30.10 parametresi. |7
STALL FLT Sikisma koruma fonksiyonu tarafindan hata agma. Bkz. 30.10 parametresi. 8
MOT TEMP WRN Motor sicaklik denetim fonksiyonunun uyari agmasi. Bkz. 30.04 parametresi. |9
MOT TEMP FLT Motor sicaklik denetim fonksiyonunun hata agmasi. Bkz. 30.04 parametresi. 10
ACS TEMP WRN Sirlcu sicaklik denetim fonksiyonunun uyarisi: 115 °c (239 °F). 1
ACS TEMP FLT Sirtcu sicaklik denetim fonksiyonunun hata agmasi: 125 °c (257 °F). 12
FAULT/WARN Hata veya uyari aktif 13
WARNING Uyar aktif 14
REVERSED Motor ters ydnde doner. 15
EXT CTRL Sdrlci harici kontrol altinda. 16
REF 2 SEL Harici referans REF2 kullanimda. 17
CONST SPEED Sabit bir hiz kullanimda. Bkz. Parametre grubu 12 CONSTANT SPEEDS. 18
DC OVERVOLT Ara devre DC gerilimi asiri gerilim limitini asmis. 19
DC UNDERVOLT Ara devre DC gerilimi diistik gerilim limitinin altina inmis. 20
SPEED 1 LIM Motor hizi denetim limiti 1'de. Bkz :32.01 ve 32.02 parametreleri. 21
SPEED 2 LIM Motor hizi denetim limiti 2'de. Bkz : 32.03 ve 32.04 parametreleri. 22
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CURRENT LIM Motor akimi denetim limitinde. Bkz : 32.05 ve 32.06 parametreleri. 23
REF 1 LIM Harici referans REF1 denetim limitinde. Bkz : 32.11 ve 32.12 parametreleri. 24
REF 2 LIM Harici referans REF2 denetim limitinde. Bkz : 32.13 ve 32.14 parametreleri. 25
TORQUE 1 LIM Motor momenti denetim limiti 1'de. Bkz: 32.07 ve 32.08 parametreleri. 26
TORQUE 2 LIM Motor momenti denetim limiti 2'de. Bkz: 32.09 ve 32.10 parametreleri. 27
STARTED Sdrlcu start komutunu aldi. 28
LOSS OF REF Siriclnin referansi yok. 29
AT SPEED Gergek deger referans degerine ulagsmis. Hiz kontroliinde hiz hatasi nominal | 30
motor hizinin %10’'undan daha az.

ACT 1LIM Proses PID kontrolor degiskeni ACT1 denetim limitinde. Bkz : 32.15 ve 32.16 | 31
parametreleri.

ACT 2 LIM Proses PID kontroldr degiskeni ACT2 denetim limitinde. Bkz : 32.17 ve 32.18 | 32
parametreleri.

COMM.REF3(13) Roéle, fieldbus referansi REF3 tarafindan kontrol ediliyor. Bkz. Fieldbus kontrol | 33
bolumu .

PARAM 14.16 Kaynak 14.16 parametresi tarafindan segilir. 34

BRAKE CTRL Mekanik bir frenin agma/kapama kontroli. Bkz. 42 BRAKE CONTROL 35
parametre grubu .

BC SHORT CIR Siricd, bir fren kiyici hatasinda agilir. Bkz. Hata izleme bolimu . 36

14.02 RELAY RO2 OUTPUT | RO2 réle ¢ikisi Uzerinden gésterilecek surlici durumunu seger. Durum ayari

karsiladiginda réle enerjilenir.
NOT USED Bkz. 14.01 parametresi. 1
READY Bkz. 14.01 parametresi. 2
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 3
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 4
FAULT(-1) Bkz. 14.01 parametresi. 5
FAULT(RST) Bkz. 14.01 parametresi. 6
STALL WARN Bkz. 14.01 parametresi. 7
STALL FLT Bkz. 14.01 parametresi. 8
MOT TEMP WRN Bkz. 14.01 parametresi. 9
MOT TEMP FLT Bkz. 14.01 parametresi. 10
ACS TEMP WRN Bkz. 14.01 parametresi. 11
ACS TEMP FLT Bkz. 14.01 parametresi. 12
FAULT/WARN Bkz. 14.01 parametresi. 13
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 14
REVERSED Bkz. 14.01 parametresi. 15
EXT CTRL Bkz. 14.01 parametresi. 16
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 17
CONST SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 18
DC OVERVOLT Bkz. 14.01 parametresi. 19
DC UNDERVOLT Bkz. 14.01 parametresi. 20
SPEED 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 21
SPEED 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 22
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CURRENT LIM Bkz. 14.01 parametresi. 23
REF 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 24
REF 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 25
TORQUE 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 26
TORQUE 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 27
STARTED Bkz. 14.01 parametresi. 28
LOSS OF REF Bkz. 14.01 parametresi. 29
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 30
ACT 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 31
ACT 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 32
COMM. REF3(14) Bkz. 14.01 parametresi. 33
PARAM 14.17 Kaynak 14.17parametresi tarafindan segilir. 34
BRAKE CTRL Bkz. 14.01 parametresi. 35
BC SHORT CIR Bkz. 14.01 parametresi. 36

14.03 RELAY RO3 OUTPUT | RO3 rdle ¢ikigi zerinden gésterilecek suriicli durumunu seger. Durum ayari

karsiladiginda réle enerjilenir.
NOT USED Bkz. 14.01 parametresi. 1
READY Bkz. 14.01 parametresi. 2
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 3
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 4
FAULT(-1) Bkz. 14.01 parametresi. 5
FAULT(RST) Bkz. 14.01 parametresi. 6
STALL WARN Bkz. 14.01 parametresi. 7
STALL FLT Bkz. 14.01 parametresi. 8
MOT TEMP WRN Bkz. 14.01 parametresi. 9
MOT TEMP FLT Bkz. 14.01 parametresi. 10
ACS TEMP WRN Bkz. 14.01 parametresi. 11
ACS TEMP FLT Bkz. 14.01 parametresi. 12
FAULT/WARN Bkz. 14.01 parametresi. 13
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 14
REVERSED Bkz. 14.01 parametresi. 15
EXT CTRL Bkz. 14.01 parametresi. 16
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 17
CONST SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 18
DC OVERVOLT Bkz. 14.01 parametresi. 19
DC UNDERVOLT Bkz. 14.01 parametresi. 20
SPEED 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 21
SPEED 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 22
CURRENT LIM Bkz. 14.01 parametresi. 23
REF 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 24
REF 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 25
TORQUE 1 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 26
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TORQUE 2 LIM Bkz. 14.01 parametresi. 27
STARTED Bkz. 14.01 parametresi. 28
LOSS OF REF Bkz. 14.01 parametresi. 29
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 30
MAGN READY Motor miknatislanmistir ve nominal moment vermeye hazirdir (motorun 31

nominal miknatislanmasina ulasildi).
USER 2 SEL Kullanici Makrosu 2 kullanimda. 32
COMM. REF3(15) Bkz. 14.01 parametresi. 33
PARAM 14,18 Kaynak 14.18parametresi tarafindan segilir. 34
BRAKE CTRL Bkz. 14.01 parametresi. 35
BC SHORT CIR Bkz. 14.01 parametresi. 36

14.04 RO1 TON DELAY RO1 rdlesi igin gcalisma gecikmesini tanimlar.

0,0...3600,0 s Ayar araligi. Asagidaki sekilde RO1 rdle cikigi icin calisma (on-agik) ve 0 ... 36000
birakma (off-kapal) gecikmeleri gosterilmektedir.

Sdrlci durum bilgileri 1 L

— — | — 0

RO1 durumu 1

0

- < = < < > zaman
fon  for ton tost

ton 14.04
tofg  14.05

14.05 RO1 TOFF DELAY RO1 réle cikisi igin birakma gecikmesini tanimlar.

0,0 ...3600,0 s Bkz. 14.04 parametresi. 0 ... 36000

14.06 RO2 TON DELAY RO2 réle ¢ikisi icin ¢alisma gecikmesini tanimlar.

0,0 ...3600,0 s Bkz. 14.04 parametresi. 0 ... 36000

14.07 RO2 TOFF DELAY RO2 réle ¢ikisi igin birakma gecikmesini tanimlar.

0,0 ... 3600,0 s Bkz. 14.04 parametresi. 0 ... 36000

14.08 RO3 TON DELAY RO3 réle ¢ikisi igin calisma gecikmesini tanimlar.
0,0...3600,0 s Bkz. 14.04 parametresi. 0 ... 36000

14.09 RO3 TOFF DELAY RO3 roéle ¢ikisi icin birakma gecikmesini tanimlar.
0,0...3600,0 s Bkz. 14.04 parametresi. 0 ... 36000

1410 DIO MOD1 RO1 Dijital I/O uzanti moduli 1’in RO1 réle ¢ikigi (opsiyonel, bkz: 98.03

parametresi) tUzerinden gdsterilen siriici durumunu seger.
READY Bkz. 14.01 parametresi.
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 2
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FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 3
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 4
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 5
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 6
PARAM 14.19 Kaynak 14.19 parametresi tarafindan segilir. 7

14.11 DIO MOD1 RO2 Dijital I/O uzanti moduli 1'in RO2 réle gikigi (opsiyonel, bkz: 98.03

parametresi) Uzerinden gdsterilen siriici durumunu seger.
READY Bkz. 14.01 parametresi. 1
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 2
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 3
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 4
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 5
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 6
PARAM 14.20 Kaynak 14.20 parametresi tarafindan segilir. 7
14.12  DIO MOD2 RO1 Dijital 1/0 uzanti moduili 2'nin RO1 rodle gikisi (opsiyonel, bkz: 98.04
parametresi) Uzerinden gosterilen surlicl durumunu secer.
READY Bkz. 14.01 parametresi. 1
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 2
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 3
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 4
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 5
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 6
PARAM 14.21 Kaynak 14.21 parametresi tarafindan segilir. 7
14.13  DIO MOD2 RO2 Dijital I/O uzanti moduli 2’nin RO2 réle ¢ikisi (opsiyonel, bkz: 98.04
parametresi) Uzerinden gdsterilen sirliici durumunu seger.
READY Bkz. 14.01 parametresi. 1
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 2
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 3
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 4
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 5
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 6
PARAM 14.22 Kaynak 14.22 parametresi tarafindan segilir. 7
14.14  DIO MOD3 RO1 Dijital I/O uzanti moduli 3’tn RO1 réle ¢ikisi (opsiyonel, bkz: 98.05
parametresi) Uzerinden gosterilen sirlicl durumunu seger.
READY Bkz. 14.01 parametresi. 1
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 2
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 3
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 4
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 5
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 6
PARAM 14.23 Kaynak 14.23 parametresi tarafindan segilir. 7
14.15 DIO MOD3 RO2 Dijital I/O uzanti modili 3’tn RO2 role ¢ikisi (opsiyonel, bkz: 98.05

parametresi) Uzerinden gosterilen siricl durumunu seger.
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READY Bkz. 14.01 parametresi. 1
RUNNING Bkz. 14.01 parametresi. 2
FAULT Bkz. 14.01 parametresi. 3
WARNING Bkz. 14.01 parametresi. 4
REF 2 SEL Bkz. 14.01 parametresi. 5
AT SPEED Bkz. 14.01 parametresi. 6
PARAM 14.24 Kaynak 14.24 parametresi tarafindan segilir. 7

1416 RO PTR1 14.01 parametresinin PAR 14.16 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

14.17 RO PTR2 14.02 parametresinin PAR 14.17 degeri i¢in kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi igin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

14.18 RO PTR3 14.03 parametresinin PAR 14.18 degeri i¢cin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

1419 RO PTR4 14.10 parametresinin PAR 14.19 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

1420 RO PTR5 14.11 parametresinin PAR 14.20 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi igin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

14.21 RO PTR6 14.12 parametresinin PAR 14.21 degeri i¢cin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

1422 RO PTR7 14.13 parametresinin PAR 14.22 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi i¢in 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

1423 RO PTR8 14.14 parametresinin PAR 14.23 degeri i¢in kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

1424 RO PTR9 14.15 parametresinin PAR 14.24 degeri icin kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.

32768 ... C.32767

15 ANALOGUE Analog c¢ikislar izerinden gosterilecek gercek sinyallerin secilmesi. Cikis sinyal

OUTPUTS igleme.

15.01 ANALOGUE Bir sirlicii sinyalini AO1 analog ¢ikisina baglar.

OUTPUT1
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NOT USED Kullaniimiyor 1
P SPEED Motor hizindan tiireyen kullanici tanimli proses miktarinin degeri. Olgekleme | 2
ve birim seg¢imi (%; m/s; rpm) igin, bkz: 34 PROCESS VARIABLE parametre
grubu. Giincelleme araligi 100 ms’dir.

SPEED Motor hizi. 20 mA = motor nominal hizi. Glincelleme aralidi 24 ms’dir. 3

FREQUENCY Cikis frekansi. 20 mA = motor nominal frekansi. Glncelleme arali§i 24 ms’dir. | 4

CURRENT Cikis akimi. 20 mA = motor nominal akimi. Glincelleme araldi 24 ms’dir. 5

TORQUE Motor momenti. 20 mA = motor nominal degerinin %100’U. Giincelleme arahdi | 6
24 ms’dir.

POWER Motor guicti. 20 mA = motor nominal degerinin %100’U. Glncelleme araligi 7
100 ms’dir.

DC BUS VOLT DC bara gerilimi. 20 mA = Referans degerinin %100’0. Referans degeri 8
540 VDC’dir. (= 1.35 - 400 V) 380 ... 415 VAC besleme gerilim degeri igin ve
675 VDC (=1.35- 500 V) 380 ... 500 VAC besleme igin. Giincelleme araligi
24 ms’dir.

OUTPUT VOLT Motor gerilimi. 20 mA = motor nominal gerilimi. Glincelleme arahgi 100 ms’dir. | 9

APPL OUTPUT Uygulamadan gikig olarak verilen referans. Ornegin PID Kontrol makrosu 10
kullanildigi zaman proses PID kontrol6riinlin ¢ikisi yerine geger. Giincelleme
araligi 24 ms’dir.

REFERENCE Sirtctnln takip etmekte oldugu aktif referans. 20 mA = aktif referansin 11
%1004 . Guncelleme araligi 24 ms’dir.

CONTROL DEV Proses PID kontroloriniin referans ve gergek degeri arasindaki fark. 0/4 mA = | 12
-%100, 10/12 mA = %0, 20 mA = %100. Glincelleme araligi 24 ms’dir.

ACTUAL 1 Proses PID kontroliinde kullanilan ACT1 degdiskeninin degeri. 20 mA =40.10 | 13
parametresinin degeri. Glncelleme araligi 24 ms’dir.

ACTUAL 2 Proses PID kontroliinde kullanilan ACT2 degiskeninin degeri. 20 mA =40.12 | 14
parametresinin degeri. Glncelleme araligi 24 ms’dir.

COMM.REF4 Deger fieldbus referansi REF4’den okunur. Bkz: Fieldbus kontrol. 15

M1 TEMP MEAS Motor sicaklik dlgen bir devrede akim kaynagi analog ¢ikistir. Sensor tipine 16
gore ¢ikis 9,1 mA (Pt 100) veya 1,6 mA (PTC) degerlerinden biridir. Daha fazla
bilgi igin, bkz: 35.01 parametresi.
Not: 15.02 - 15.05 arasi parametrelerin ayarlari etkili degildir.

PARAM 15.11 Kaynak 15.11 tarafindan segilir. 17

15.02 INVERT AO1 AO1 analog ¢ikisini tersine gevirir. Gosterilen siriicu sinyali maksimum

seviyesindeyken analog sinyali minimum seviyededir, veya tam tersi.
NO Tersine gevirme yok 0
YES Tersine gevirme var 65535

15.03  MINIMUM AO1 AO1 analog ¢ikis sinyalinin minimum degerini tanimlar.
0mA Sifir mA
4 mA Dort mA 2

15.04 FILTER AO1 AO1 analog ¢ikigl igin filtreleme sure sabitini tanimlar.
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0,00 ...10,00 s Filtreleme suresi sabiti 0...1000
% Fi is Si T
y iltrelenmemis Sinyal Q=1 (1-¢1T)
100 - ——
| = filtre girisi (adim)
631 /™ Filtrel is Sinval O = filtre ¢ikisi
iltrelenmis Sinya t = zaman (time)
. T = filtreleme sure sabiti
—~ t
T
Not: Minimum deger olarak 0 s seg¢seniz bile sinyal gene de sinyal arayliz
donanimi sebebiyle 10 ms’lik bir slire sabiti ile filtrelenir. Bu herhangi bir
parametre ile degistirilemez.
15.05 SCALE AO1 AO1 analog ¢ikigini 6lgekler.
10 ... 1000% Olgekleme faktérii. Deger %100ise, siiriicii sinyalinin referans degeri 20 mA | 100 ...
degerine karsilik gelir. 10000
Ornek: Nominal motor akimi 7,5 A ve maksimum yukte maksimum akim 5
Adir. 0 — 5 A arasi motor akimlari AO1 Gzerinden 0 — 20 mA analog sinyali
olarak okunmay! gerektirir. Gerekli ayarlar sunlardir:
1. AO1, 15.01parametresiyle CURRENT olarak ayarlanir.
2. AO1’in minimumu, 15.03 parametresiyle 0 mA olarak ayarlanir.
3. Olgiilen maksimum motor akimi, élgekleme faktoriiniin (k) %150 olarak
ayarlanmasiyla 20 mA analog c¢ikis sinyaline karsilik gelecek sekilde
Olgeklenir. Deger asagidaki gibi tanimlanir: CURRENT gikis sinyalinin referans
degeri motor nominal akimi, yani 75 Adir (bkz: 15.01 parametresi). Olgiilen
maksimum motor akiminin 20 mA’e karsilik gelmesini saglamak i¢in, analog bir
cikis sinyaline gevrilmeden 6nce referans degerine esit olarak 6lgceklenmelidir.
Denklem:
k-5A=75A => k=1.5=%150
15.06 ANALOGUE OUTPUT2 | Bkz. 15.01 parametresi.
NOT USED Bkz. 15.01 parametresi. 1
P SPEED Bkz. 15.01 parametresi. 2
SPEED Bkz. 15.01 parametresi. 3
FREQUENCY Bkz. 15.01 parametresi. 4
CURRENT Bkz. 15.01 parametresi. 5
TORQUE Bkz. 15.01 parametresi. 6
POWER Bkz. 15.01 parametresi. 7
DC BUS VOLT Bkz. 15.01 parametresi. 8
OUTPUT VOLT Bkz. 15.01 parametresi. 9
APPL OUTPUT Bkz. 15.01 parametresi. 10
REFERENCE Bkz. 15.01 parametresi. 1
CONTROL DEV Bkz. 15.01 parametresi. 12
ACTUAL 1 Bkz. 15.01 parametresi. 13
ACTUAL 2 Bkz. 15.01 parametresi. 14
COMM.REF5 Deger fieldbus referansi REF5’den okunur. Bkz: Fieldbus kontrol. 15
PARAM 15.12 Kaynak 15.12 tarafindan segilir. 16

15.07  INVERT AO2

Bkz. 15.02 parametresi.
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NO Bkz. 15.02 parametresi. 0
YES Bkz. 15.02 parametresi. 65535
15.08  MINIMUM AO2 Bkz. 15.03 parametresi.
0mA Bkz. 15.03 parametresi.
4 mA Bkz. 15.03 parametresi. 2
15.09 FILTER AO2 Bkz. 15.04 parametresi.
0,00 ...10,00 s Bkz. 15.04 parametresi. 0...1000
1510  SCALE AO2 Bkz. 15.05 parametresi.
10 ... 1000% Bkz. 15.05 parametresi. 100 ...
10000
15.11 AO1PTR 15.01 parametresinin PAR 15.11 degeri icin kaynak veya sabit tanimlar. 1000=1 mA
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.
32768 ... C.32767
15.12  AO2 PTR 15.06 parametresinin PAR 15.12 degeri i¢in kaynak veya sabit tanimlar. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.
32768 ... C.32767
16 SYSTEM CTRL Calisma Izni, parametre kilidi, vs.
INPUTS
16.01 RUN ENABLE Calisma izni sinyalini ag_lk olarak ayarlar veya harici Calisma izni sinyali igin bir
kaynak secer. Calisma Izni sinyali kapali ise suriicu start etmez veya
caligiyorsa stop etmez. Stop modu, 21.07 parametresi ile ayarlanir.
YES Calisma Izni sinyali agik. 1
Di1 DI1 dijital girisi (izerinden harici bir sinyale gerek vardir. 1 = Calisma Izni. 2
DI2 Bkz : DI1 segimi. 3
DI3 Bkz: DI1 segimi. 4
Di4 Bkz: DI1 segimi. 5
DI5 Bkz: DI1 segimi. 6
Di6 Bkz: DI1 segimi. 7
COMM.CW Fieldbus Kontrol Komutu (bit 3) Gzerinden harici bir sinyal gerekmektedir. 8
DI7 Bkz: DI1 segimi. 9
DI8 Bkz: DI1 segimi. 10
DI9 Bkz: DI1 segimi. 1"
DI10 Bkz: DI1 segimi. 12
DI11 Bkz: DI1 segimi. 13
DI12 Bkz: DI1 segimi. 14
PARAM 16.08 Kaynak 16.08 parametresi tarafindan segilir. 15
16.02 PARAMETER LOCK | Parametre kilidinin durumunu seger. Kilit parametre degisimine engel olur.
OPEN Kilit agik. Parametre degerleri degistirilebilir. 0
LOCKED Kilitli. Parametre degerleri kontrol panelinden degistirilemez. Kilit, sifreyi 16.03 | 65535
parametresine girdiginizde agilabilir.
16.03 PASS CODE Parametre kilidi igin sifre seger (bkz: 16.02 parametresi).
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0 ... 30000 358 ayari kilidi agar. Deger otomatik olarak 0’a déner. 0 ... 30000
16.04 FAULT RESET SEL Hata resetleme sinyali igin kaynak seger. Eger hata agmasi sonrasinda artik
hatanin nedeni ortadan kalkmissa, sinyal suriciyi resetler.
NOT SEL Hata resetleme sadece kontrol panelinden yapilir (RESET tusu).
DI1 DI1 dijital girisi veya kontrol panel tzerinden resetleme: 2
- SiirGict harici kontrol modundaysa: DI1’in yiikselen kenari ile resetlenir.
- Surtcl lokal kontrol modundaysa: Kontrol panelindeki RESET tusu ile
resetlenir.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 3
DI3 Bkz: DI1 segimi. 4
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 5
DI5 Bkz: DI1 segimi. 6
DI6 Bkz: DI1 segimi. 7
COMM.CW Filebus Kontrol Komutu (bit 7) Gzerinden veya kontrol panelinin RESET tusu ile | 8
resetlenir.
ON STOP Dijital bir giris Uzeriden alinan stop sinyali ile veya kontrol panelinin RESET 9
tusu ile resetlenir.
DI7 Bkz: DI1 segimi. 10
DI8 Bkz: DI1 segimi. 11
DI9 Bkz: DI1 segimi. 12
DI10 Bkz: DI1 segimi. 13
DI11 Bkz: DI1 segimi. 14
DI12 Bkz: DI1 segimi. 15
16.05 USER MACRO IO Kullanici Makrosunun dijital bir giris Gzerinden degistiriimesini saglar. Bkz.
CHG 99.02 parametresi. Degisiklik sadece siriicu stop ettirildiginde yapilabilir.
Degisim sirasinda suriici start etmez.
Not: Herhangi bir degisiklikten sonra veya motor tanimlamasi uyguladiktan
sonra her zaman i¢in Kullanici Makrosunu 99.02 parametresi ile saklayin.
Kullanici tarafindan saklanan son ayarlar, glic kapatilip acildiginda veya makro
degistirildiginde kullanima sunulmak izere yiklenirler. Saklanmamis
dedisiklikler kaybedilir.
Not: Bu parametrenin degeri Kullanici Makrosuna dahil degildir. Bir kez
yapilan bir ayar Kullanici Makrosu degisimi olsa bile korunur.
Not: Kullanici Makrosu 2, RO3 rodle ¢ikisi araciligiyla denetlenebilir. Daha fazla
bilgi icin bkz: 14.03 parametresi.
NOT SEL Kullanici makro degisimi dijital bir giris Gzerinden yapilamaz.
DI1 DI1 dijital girisinin disen kenari: Kullanici Makrosu 1 kullanima sunulmak 2
Uzere yuklenir. DI1 dijital girisinin yikselen kenari: Kullanici Makrosu 2
kullanima sunulmak Uzere yuklenir.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 3
DI3 Bkz: DI1 segimi. 4
DI4 Bkz: DI1 segimi. 5
DI5 Bkz: DI1 segimi. 6
DI6 Bkz: DI1 segimi. 7
DI7 Bkz: DI1 segimi. 8
DI8 Bkz: DI1 segimi. 9
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DI9 Bkz: DI1 segimi. 10
DI10 Bkz: DI1 segimi. 11
DI11 Bkz: DI1 segimi. 12
DI12 Bkz: DI1 segimi. 13
16.06  LOCAL LOCK Lokal kontrol moduna girigini engeller (panelin LOC/REM tusu).
UYARI! Aktiflestirmeden 6nce suricuyu stop etmek icin kontrol
A paneline gerek olmadigindan emin olun!
OFF Lokal kontrole izin verilir. 0
ON Lokal kontrol engellenir. 65535
16.07 PARAMETER SAVE Gecerli parametre degerlerini kalici bellege kaydeder.
Not: Standart bir makronun yeni parametre degeri panelden degistirildiginde
otomatik olarak kaydedilir ancak bir fieldbus baglantisi tizerinden
degistirildiginde kaydedilmez.
DONE Kaydetme tamamlandi 0
SAVE.. Kaydetme devam ediyor
16.08 RUN ENA PTR 16.01 parametresinin PAR 16.08 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi i¢in 10.04 parametresine | -
+255.255.31/ C.- bakin.
32768 ... C.32767
16.09 CTRL BOARD Kontrol karti gli¢ beslemesi kaynagini belirler.
SUPPLY Not: Eger harici bir besleme kullaniliyorsa ancak parametresi INTERNAL
degere ayarlanmissa, suriict gu¢ kapatildiginda bir hata agmasi yapar.
INTERNAL 24V Dahili (hazir deger).
EXTERNAL 24V Harici. Kontrol karti harici bir beslemeden gug alir.
20 LIMITS Sirici calisma limitleri.
20.01 MINIMUM SPEED izin verilen minimum hizi tanimlar. 99.04 parametresi = SCALAR ise limit
ayarlanamaz.
Not: Limit, motor nominal hiz ayari ile baglantilidir, yani 99.08
A parametresi. 99.08 degistirildiginde hazir deger hiz limiti de degisir.
-18000 / (kutup Minimum hiz limiti. 1=1rpm
gifterinin sayisi) ... Not: Eger deger pozitifse motor geri yénde galistirilamaz.
20.02 Par. rpm
20.02 MAXIMUM SPEED izin verilen maksimum hizi tanimlar. 99.04 parametresi = SCALAR ise deger
ayarlanamaz.
Not: Limit, motor nominal hiz ayari ile baglantilidir, yani 99.08
A parametresi. 99.08 degistirildiginde hazir deger hiz limiti de degisir.
Par. 20.01 ... 18000/ | Maksimum hiz limiti 1=1rpm
(no. of pole pairs) rpm
20.03 MAXIMUM CURRENT | izin verilen maksimum motor akimini tanimlar.
0.0...xxA Akim limiti 0 ... 100-x.x
20.04 TORQ MAX LIM1 Siricinin maksimum moment limiti 1’i tanimlar.
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0.0 ... 600.0% Limitin, motor nominal momentinin ytzdesi olarak degeri. 0 ... 60000
20.05 OVERVOLTAGE CTRL| Ara DC hattinin agiri gerilim kontroliint aktiflestirir veya pasiflegtirir.
Yiksek ataletli yikiin hizli frenleme yapmasi DC bara geriliminin asiri gerilim
denetim limitine ylikselmesine neden olur. DC geriliminin siniri agmasini
onlemek igin asiri gerilim kontrolor frenleme momentini otomatik olarak azaltir.
Not: Eger siriiciye bir fren kiyici ve direng bagli ise kontrolor, kiyma
galismasina izin vermek igin kapali olmahdir (NO segenegi).
OFF Asiri gerilim kontrolU aktif degil. 0
ON Asir gerilim kontrolU aktiflestirildi. 65535
20.06 UNDERVOLTAGE Ara DC hattinin dugik gerilim kontrollni aktiflestirir veya pasiflestirir.
CTRL Giris gliciniin kesilmesi sonucu DC gerilimi diiserse, disik gerilim kontrolor
gerilimi alt limitin Gzerinde tutabilmek icin motor hizini otomatik olarak dugtrr.
Motor hizinin disurilmesi yik ataletinin siriiciiniin onarilmasini saglar ve
boylelikle DC hattinin yuklu kalmasini saglar ve motor serbest durus yapana
kadar bir duguk gerilim agmasi olmasini engeller. Bu yiksek ataletli
sistemlerde, santriflij veya fan gibi, glic kayinda ¢alismaya devam etme
fonksiyonu gibi davranir.
OFF Dusuk gerilim kontrolu aktif degil. 0
ON Dustik gerilim kontrolu aktiflestirildi. 65535
20.07  MINIMUM FREQ Surtcunin ¢ikis frekansi icin minimum limiti tanimlar. Yalnizca 99.04
parametresi = SCALAR ise limit ayarlanabilir.
-300,00...50 Hz Minimum frekans limiti. -30000 ...
Not: Eger deg@er pozitifse motor geri yonde galistirilamaz. 5000
20.08 MAXIMUM FREQ Sirtcunin ¢ikig frekansi icin maksimum limiti tanimlar. Yalnizca 99.04
parametresi = SCALAR ise limit ayarlanabilir.
-50...300,00 Hz Maksimum frekans limiti -5000 ...
30000
20.11 P MOTORING LIM inverter tarafindan motora beslenen maksimum giicii tanimlar.
0...600% Motor nominal glictiniin bir yuzdesi olarak gig limiti 0 ... 60000
20.12 P GENERATING LIM | Motor tarafindan invertere beslenen izin verilen maksimum glicii tanimlar.
-600 ... 0% Motor nominal glictiniin bir yizdesi olarak gig limiti -60000 ... 0
20.13 MIN TORQ SEL Siricd icin minimum moment limitini secer.
MIN LIM1 20.15 parametresinin degeri.
DI1 DI1 dijital girisi. 0: 20.15 parametresinin degeri. 1: 20.16 parametresinin 2
degeri.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 3
DI3 Bkz: DI1 segimi. 4
Dl4 Bkz: DI1 segimi. 5
DI5 Bkz: DI1 segimi. 6
Dl6 Bkz: DI1 segimi. 7
DI7 Bkz: DI1 segimi. 8
DI8 Bkz: DI1 segimi. 9
DI9 Bkz: DI1 segimi. 10
DI10 Bkz: DI1 segimi. 1"
DI11 Bkz: DI1 segimi. 12
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DI12 Bkz: DI1 segimi. 13
Al1 Al1 analog girisi. Sinyalin bir moment limitine nasil donlstiraldiga ile ilgili 14
olarak, bkz: 20.20 parametresi.
Al2 Bkz: Al1 segimi. 15
Al3 Bkz: Al1 segimi. 16
AlS Bkz: Al1 segimi. 17
Al6 Bkz: Al1 segimi. 18
PARAM 20.18 20.18 tarafindan verilen limit. 19
NEG MAX TORQ 20.14 parametresi tarafindan tanimlanan tersine g¢evrilmis maksimum moment | 20
limiti.
20.14 MAXTORAQ SEL Siricinin maksimum moment limitini tanimlar.
MAX LIM1 20.04 parametresinin degeri.
DI1 DI1 dijital girisi. 0: 20.04 parametresinin degeri. 1: 20.17 parametresinin 2
degeri.
DI2 Bkz: DI1 segimi. 3
DI3 Bkz: DI1 segimi. 4
Di4 Bkz: DI1 segimi. 5
DI5 Bkz: DI1 segimi. 6
DI6 Bkz: DI1 segimi. 7
DI7 Bkz: DI1 segimi. 8
DI8 Bkz: DI1 segimi. 9
DI9 Bkz: DI1 segimi. 10
DI10 Bkz: DI1 segimi. 11
DI11 Bkz: DI1 segimi. 12
DI12 Bkz: DI1 segimi. 13
Al1 Al1 analog girisi. Sinyalin bir moment limitine nasil donlstaraldiga ile ilgili 14
olarak, bkz: 20.20 parametresi.
Al2 Bkz: Al1 segimi. 15
Al3 Bkz: Al1 segimi. 16
AlS Bkz: Al1 segimi. 17
Al6 Bkz: Al1 segimi. 18
PARAM 20.19 20.19 tarafindan verilen limit. 19
20.15 TORQ MIN LIM1 Sirtcinin minimum moment limiti 1’i tanimlar.
-600.0 ... 0.0% Limitin, motor nominal momentinin ytzdesi olarak degeri -60000 ... 0
20.16 TORQ MIN LIM2 Sirtcinin minimum moment limiti 2’i tanimlar.
-600.0 ... 0.0% Limitin, motor nominal momentinin ytzdesi olarak degeri -60000 ... 0
20.17  TORQ MAX LIM2 Sirtcinin maksimum moment limiti 2'i tanimlar.
0.0 ... 600.0% Limitin, motor nominal momentinin ytzdesi olarak degeri 0 ... 60000
20.18 TORQ MIN PTR 20.18 parametresinin 20.13 PAR degeri igin kaynak veya sabit tanimlar
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. 100 = 1%
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
20.19 TORQ MAX PTR 20.19 parametresinin 20.14 PAR degeri icin kaynak veya sabit tanimlar
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-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi i¢in 10.04 parametresine | 100 = 1%
+255.255.31/C.- bakin. Moment degeri igin FbEq 100 = %1.

32768 ... C.32767

20.20 MIN Al SCALE Analog bir sinyalin (mA veya V) bir moment minimum veya maksimum limitine

(%) nasil dénustiraldugini tanimlar. Asagidaki tabloda, Al1 analog giriginin
20.13 veya 20.14 parametreleriyle bir moment limiti icin kaynak olarak segcildigi
zaman gergeklesen donustlirme gosterilir.
Moment limiti
2021 71— — — — 13.01 | Al igin minimum ayar
| 13.02 | Al1 icin maksimum ayar
: 20.20 | Minimum moment
20.21 | Maksimum moment
20.20 -~ |
13.01 13.02
Analog sinyal

0.0 ... 600.0% %-analog girisinin minimum ayarina karsilik gelen deger

20.21 MAX Al SCALE Bkz. 20.20 parametresi.

0.0 ... 600.0% %-analog girisinin maksimum ayarina karsilik gelen deger

21 START/STOP Motorun start ve stop modlart.

21.01 START FUNCTION Motor start etme yontemini secer.

AUTO Otomatik start bir gok durumda optimal motor startini garantiler. Doner yiikte | 1
start etme fonksiyonu (dénen bir makineye start etme) ve otomatik restart
fonksiyonunu (stop edilen bir motor motor akisinin kaybolmasini beklemeden
aninda restart edilebilir) igerir. Sirlici motor kontrol programi, motorun
mekanik durumuyla beraber akiyi da teshis eder ve her kosul altinda motoru
aninda start eder.

Not: Eder 99.04 parametresi = SCALAR ise doner ylikte start veya otomatik
start hazir deger olarak miimkiin degildir. Doner ylkte start 6zelligi 21.08
parametresi tarafindan ayri olarak aktiflestiriimelidir.

DC MAGN Yiksek bir kesme momenti gerektiginde DC miknatislama secilmelidir. Suriicu | 2

start 6ncesinde motoru énceden miknatislar. Onceden miknatislama siiresi
otomatik olarak belirlenir, genelde motor boyutuna gére 200 ms ile 2 s
arasinda degisir. DC MAGN mumkin olan en yiuksek kesme momentini garanti
eder.

Not: DC miknatislama segili oldugunda dénen bir makineye start etmek
mumkin degildir.

Not: Eder 99.04 parametresi = SCALAR ise DC miknatislama secilemez.
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CNST DC MAGN

Eger sabit bir 6n-miknatislama suresi gerekiyorsa DC miknatislama yerine
sabit DC miknatislama secilmelidir (6r. eger motor starti mekanik bir fren
serbest birakilmasi ile es zamanli olmak durumundaysa). Bu segim ayni
zamanda, yeterince uzun bir 6n-miknatislama siiresi secilirse miimkiin olan en
yiiksek kirilma momentini garanti eder. On-miknatislama siiresi 21.02
parametresi tarafindan tanimlanir.

Not: DC miknatislama segili oldugunda dénen bir makineye start etmek
mumkun degildir.

Not: Eger 99.04 parametresi = SCALAR ise DC miknatislama segilemez.

UYARI! Siriicu ayarlanan miknatislama suresi gectiginde, motor
A miknatislama tamamlanmamis olsa bile start eder. Tam bir kiriima
momentinin gerektidi uygulamalarda, sabit miknatislama stiresinin
tam miknatislama ve moment Uretimi saglayacak uzunlukta oldugundan emin
olun.

21.02 CONST MAGN TIME

Sabit miknatislama modundaki miknatislama stresini tanimlar. Bkz. 21.01
parametresi. Start komutunun ardindan siriicii otomatik olarak ayarli siirede
motoru dnceden miknatislar.

30.0 ... 10000.0 ms

Miknatislama siresi. Tam miknatislama olmasini garantilemek icin bu degeri
rotor sure sabitine esit veya buyuk bir degere ayarlayin. Bilinmedigi
durumlarda asagidaki tabloda verilen tahmini degerleri kullanin:

Motor Nominal Gii¢ Degeri Sabit Miknatislama Siiresi
<10 kW >100 - 200 ms

10 - 200 kW > 200 - 1000 ms

200 - 1000 kW > 1000 - 2000 ms

30 ... 10000

21.03 STOP FUNCTION

Motor stop yéntemini secer.

COAST

Motor gli¢ beslemesinin kesilmesiyle stop etme. Motor serbest durus yapar.

UYARI! Mekanik fren kontrol fonksiyonu agiksa uygulama programi
A COAST segimine ragmen rampa stopu kullanir (bkz: 42 BRAKE
CONTROL parametre grubu).

RAMP

Rampa boyunca stop etme. Bkz. 22 ACCEL/DECEL parametre grubu .
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21.04 DC HOLD DC tutma fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir. Eger 99.04 parametresi=
SCALAR ise DC Tutma mimkin degildir.
Hem referans ve hem de hiz 21.05 parametresinin altina dustiigtinde, suricu
suinizodial akim Uretmeyi durdurur ve motora DC enjekte eder. Akim, 21.06
parametresi ile ayarlanir. Referans hizi 21.05 parametresini astiginda normal
surlcl ¢alismasin devam eder.
HIZmoor
t DC Tutma
Ref. t
DC HOLD SPEED
t
Not: Start sinyali kapaliyken DC Tutmanin higbir etkisi yoktur.
Not: Motora DC akim enjekte etmek motorun i1sinmasina yol agar. Uzun DC
tutma surelerinin gerektigi uygulamalarda harici olarak havalandiriimis
motorlar kullaniimalidir. DC tutma periyodu uzunsa, motora sabit yik
uygulandiginda DC tutma motor saftinin ddnmesine engel olamaz.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
21.05 DC HOLD SPEED DC Tutma hizini tanimlar. Bkz. 21.04 parametresi.
0...3000 rpm Rpm cinsinden hiz 0...3000
21.06 DC HOLD CURR DC tutma akimini tanimlar. Bkz. 21.04 parametresi.
0...100% Motor nominal akiminin bir ylizdesi olarak akim 0...100
21.07 RUN ENABLE FUNC | Calisma izni sinyali kapatildiginda uygulanan stop modunu secer. Calisma izni
sinyali, 16.01 parametresi ile kullanima konur.
Not: Calisma Izni sinyali kapaliyken, ayar, normal stop modu (21.03
parametresi) ayarina gore onceliklidir.
UYARI! Siiriicii, Calisma izni sinyali yeniden geldikten sonra restart
A eder (start sinyali agiksa).
RAMP STOP Uygulama programi, suriclyl 22 ACCEL/DECEL grubunda tanimlanan 1
yavaglama rampasi boyunca stop ettirir.
COAST STOP Uygulama programi surticlyl, motor gui¢ beslemesini keserek stop ettirir 2
(inverter IGBT ler bloke edilmistir). Motor serbestce sifir hiza dogru déner.
UYARI! Fren kontrol fonksiyonu agiksa, uygulama programi COAST
A STOP segimine ragmen rampa stopunu kullanir (bkz: 42 BRAKE
CONTROL parametre grubu).
OFF2 STOP Uygulama programi suirliclyl, motor glic beslemesini keserek stop ettirir 3
(inverter IGBT ler bloke edilmistir). Motor serbestge sifir hiza dogru doéner.
Siiriicli sadece Calisma Izni agikken ve start sinyali agikken restart eder
(program start sinyalinin yiikselen kenarini alir).
OFF3 STOP Uygulama programi, suriiciyl 22.07 parametresinde tanimlanan rampa 4

boyunca stop ettirir. Siirlicii sadece Calisma izni agikken ve start sinyali
acikken restart eder (program start sinyalinin ylkselen kenarini alir).
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21.08  SCALAR FLY START | Skaler kontrol modundaki doner yukte start 6zelligini aktiflestirir. Bkz : 21.01 ve
99.04 parametreleri.
OFF Pasif. 0
ON Aktif. 65535
21.09  START INTRL FUNC | RMIO kartindaki Start Kilidi girisinin striiciniin ¢calismasi Gzerindeki etkisini
tanimlar.

OFF2 STOP Sirlicu galisiyor: 1 = Normal ¢alisma. 0 = Serbest durus. 1
Sdrlci stop etti: 1 = Start izni var. 0 = Start izni yok.

OFF2 STOP sonrasinda restart: Giris 1 degerine doéner ve suriict Start
sinyalinin ylkselen kenarini alir.

OFF3 STOP Sirtcu galisiyor: 1 = Normal galisma. 0 = Rampada stop etme. Rampa siiresi | 2
22.07 EM STOP RAMP parametresi tarafindan tanimlanir.

Siricl stop etti: 1 = Normal start etme. 0 = Start izni yok.
OFF3 STOP sonrasinda restart: Start Kilidi girisi = 1 ve sirtcli Start sinyalinin
yukselen kenarini alir.

21.10 ZERO SPEED DELAY | Sifir hiz gecikme fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bu fonksiyon, sorunsuz
ve hizli restart etmenin gerektigi uygulamalarda faydalidir. Siirticti, gecikme
sirasinda rotorun konumunu hassas bir sekilde takip eder.

Sifir Hiz Gecikmesi Yok Sifir Hiz Gecikmesi ile
Hiz Hiz
Hiz kontrol6r kapali: Hiz kontrolor enerjili kalir.
Motor serbest durug Motor gercek 0 hiza dogru
apar. yavaslar.
________ Sifirhiz L\ Sifirhiz
Zaman Gl:clzikmgama”
Sifir Hiz Gecikmesi Yok
Sdrici bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Motorun gergek
hizi dahili bir limitin (Sifir Hiz) altina distiginde, suriict kontrolor kapatilir.
inverter modiilasyonu stop edilir ve motor durusa dogru ilerler.
Sifir Hiz Gecikmesi ile
Sdricu bir stop komutu alir ve bir rampa boyunca yavaslar. Gergek motor hizi
dahili bir limitin (Sifir Hiz) altina distuglnde, sifir hiz gecikme fonksiyonu
aktiflesir. Gecikme sirasinda fonksiyonlar hiz kontroldri enerijili tutar: inverter
modulasyon yapar, motor miknatislanir ve slrtict hizli restart icin hazirdir.
0,0...60,0s Gecikme suresi

22 ACCEL/DECEL Hizlanma ve yavaslama sireleri.

22.01 ACC/DEC SEL Aktif hizlanma/yavaglama siresi ¢iftini secer.

ACC/DEC 1 Hizlanma slresi 1 ve yavaslama suresi 1 kullanilir. Bkz: 22.02 ve 22.03 1
parametreleri.

ACC/DEC 2 Hizlanma siiresi 2 ve yavaslama stresi 2 kullanilir. Bkz: 22.04 ve 22.05 2
parametreleri.

DI1 DI1 dijital girisi Uzerinden hizlanma/yavaglama siresi cifti segilmesi. 0 = 3
Hizlanma siresi 1 ve yavaglama suresi 1 kullanilir. 1 = Hizlanma siresi 2 ve
yavaslama stiresi 2 kullanilir.

Di2 Bkz. DI1 segimi. 4
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DI3 Bkz. DI1 segimi. 5
Dl4 Bkz. DI1 segimi. 6
DI5 Bkz. DI1 segimi. 7
DI6 Bkz. DI1 segimi. 8
DI7 Bkz. DI1 segimi. 9
DI8 Bkz. DI1 segimi. 10
DI9 Bkz. DI1 segimi. 11
D10 Bkz. DI1 segimi. 12
DI Bkz. DI1 segimi. 13
DI12 Bkz. DI1 segimi. 14
PAR 22.08&09 22,08 ve 22,09 parametreleri tarafindan verilen hizlanma ve yavaslama 15
sureleri.
22.02 ACCEL TIME1 Hizlanma sturesi 1’i, yani hizi sifirdan maksimum hiza ¢ikartmak igin gereken
sureyi tanimlar.
- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha hizli bir sekilde
artarsa motor hizi hizlanma oranini takip eder.
- Eger hiz referansi ayarlanmis hizlanma oranindan daha yavas bir sekilde
artarsa motor hizi referans sinyalini takip eder.
- Eger hizlanma suresi ¢cok kisa ayarlanmigsa sirucu, suricu galisma
limitlerinin disina ¢gikmamak icin otomatik olarak hizlanmayi uzatir.
0,00 ... 1800,00 s Hizlanma stiresi 0...18000
22.03 DECEL TIME 1 Yavaslama siiresi 1'i, yani hizi maksimum hizdan (bkz: 20.02 parametresi) sifir
hiza indirmek igin gereken suireyi tanimlar.
- Eger hiz referansi ayarlanmis yavaslama oranindan daha yavas bir sekilde
azalirsa motor hizi referans sinyalini takip eder.
- Eger referans ayarlanmis yavaslama oranindan daha hizl bir sekilde
degisirse motor hizi yavaslama oranini takip eder.
- Eger yavaslama siiresi ¢ok kisa ayarlanmigsa strlcu, striici galisma
limitlerinin digina gikmamak icin otomatik olarak yavaslamayi uzatir. Eger
yavaslama suresinin ¢ok kisa olduguna dair bir siphe varsa DC asiri gerilim
kontroliiniin agik oldugundan emin olun (20.05parametresi).
Not: Eger ylksek ataletli bir uygulama igin kisa bir yavaglama siresi
gerekiyorsa, sirilctde bir elektrik frenleme opsiyonu olmalidir, fren kiyici ve
fren direnci gibi.
0,00 ... 1800,00 s Yavaglama suresi 0...18000
22.04 ACCEL TIME 2 Bkz. 22.02 parametresi.
0,00 ... 1800,00 s Bkz. 22.02 parametresi. 0 ... 18000
22.05 DECEL TIME 2 Bkz. 22.03 parametresi.
0,00 ... 1800,00 s Bkz. 22.03 parametresi. 0... 18000
22.06 ACC/DEC RAMP Hizlanma/yavaslama rampasinin seklini seger.

SHPE
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0,00 ... 1000,00 s

0,00 s: Dogrusal rampa. Sabit hizlanma veya yavasglama ve yavas rampalar
icin uygundur.

0,01 ... 1000,00 s: S-egrisi rampasi. S-egrisi rampalari, kirllgan yuk tagiyan
konveydrler veya bir hizdan diger hiza degisim sirasinda sorunsuz gegis
gereken diger uygulamalar icin idealdir. S egrisi rampasinin her iki ucunda
simetrik egriler ve arasinda da dog@rusal bir parga bulunur.

Hiz Dogrusal rampa: 20.06 Par. =0 s

\

S-egrisi rgmpasi:
20.06 Par;>0s

Yaklasik hesap

Rampa sekil stiresi ve rampa
hizlanma suresi arasinda
uygun bir iliski 1/5'dir.

Maks

! zaman

Par. 22.02 Par. 22.06

0 ... 100000

22.07

EM STOP RAMP TIME

Sdrlclnin asagidaki durumlar olustugunda stop ettirildigi sire:
- suiriicl emniyet stop komutu aldijinda veya

- Calisma izni sinyali kapatildiginda ve Calisma izni fonksiyonu OFF3
degerindeyken (bkz: 21.07 parametresi).

Emniyet stop komutu bir fieldbus veya bir Emniyet Stop modili (opsiyonel)
Uzerinden verilebilir. Opsiyonel modil ve Standart Uygulama programinin ilgili
ayarlari hakkinda daha fazla bilgi iin yerel ABB temsilcinize danigin.

0,00 ... 2000,00 s

Yavaglama suresi

0...200000

22.08

ACC PTR

22,01 parametresinin 22,08 ve 09 PAR degeri icin kaynak veya sabit tanimlar.

-2556.255.31 ...
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767

Parametre dizini veya sabit bir deder. Farkla ilgili bilgi igin 10.04 parametresine
bakin.

100=1s

22.09

DEC PTR

22.01 parametresinin 22.08 ve 09 PAR degeri icin kaynak veya sabit tanimlar

-255.255.31 ...
+255.255.31/ C.-
32768 ... C.32767

Parametre dizini veya sabit bir deder. Farkla ilgili bilgi igin 10.04 parametresine
bakin.

100=1s
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23 SPEED CTRL Hiz kontrolori degiskenleri. Eger 99.04 parametresi = SCALAR ise
parametreler gérunur degildir.
23.01 GAIN Hiz kontrolor icin goreceli kazanci tanimlar. Yiiksek kazang hizda salinim
meydana getirebilir.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda hiz
kontrolor gikisini gosterir.
%
Kazang = K, = 1
T, = Entegral sire = 0
T, = Turev siresi =0
________ Hata Degeri _
i Kontrolor Cikigi
Kontrolor e = Hata degeri
ckis=K, e |
1 -
t
0.0...250.0 Kazang 0 ... 25000
23.02 INTEGRATION TIME | Hiz kontroléri igin bir entegral siire tanimlar. Entegral sire, kontrolér ¢ikisinin,
hata de@eri sabitken degisme oranini tanimlar. Entegral sure kisaldik¢a surekli
hata degerinin dlzeltiimesi de hizlanir. Entegral surenin ¢ok kisa olmasi
kontrolii dengesiz hale getirir.
Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldid1 durumlarda hiz
kontrolér ¢ikisini gosterir.
0,
L Kontrolor Cikisi
--------------------- : Kazang = Kp =1
i T1= Entegral siire > 0
Kp-e i T,=Trev siiresi = 0
K, e ! e = Hata degeri
r
Ty
0,01 ...999,97 s Entegral sire 10 ...
999970
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23.03

DERIVATION TIME

Hiz kontrolorl igin tlrev suresini tanimlar. Hata degeri degistiginde tirev alma
kontroldr ¢ikisini guclendirir. TUrev suresi ne kadar uzun olursa, degisim
sirasinda hiz kontrolor ¢ikisi o kadar ¢ok giiglendirilir. Eger tiirev siiresi sifira
ayarlanirsa, kontrolor Pl kontrol6r, yoksa PID kontrolor olarak galigir.

Tdrev, kontroliin bozucu etkilere daha fazla tepki vermesini saglar.

Not: Bu parametrenin, sadece bir puls enkoder kullanildigi durumlarda
degistiriimesi tavsiye edilir.

Asagidaki sekil bir hata adimindan sonra hatanin sabit kaldigi durumlarda hiz
kontroldr ¢ikisini gésterir.

Kazang = K, = 1

T, = Entegral stire > 0

Tp = Tlrev suresi > 0

T.= Ornek siire =2 ms

Ae = ki 6rnek arasi hata deger
% degisimi

Kontrolor Cikigl

. | Hata Degeri _

e = Hata degeri

i

0,0 ... 9999,8 ms

Turev slresi degeri.

1=1ms

23.04

ACC
COMPENSATION

Hizlanma kompanzasyonu igin tlirev siresini tanimlar. Hizlanma sirasindaki
ataleti kompanze etmek i¢in hiz kontroldr ¢ikisina referansin bir tirevi eklenir.
Tirev alma prensibi 23.03parametresi icin agiklanmistir.

Not: Genel bir kural olarak, bu parametreyi motor ve siirilen makinenin
mekanik sure sabitleri toplaminin %50-100'U arasinda bir degere ayarlayin.
(Hiz kontrolér Otomatik ince Ayar Calismasi bunu otomatik olarak yapar, bkz:
23.06 parametresi).

Asagidaki sekil ylksek atalete sahip bir yik, rampa boyunca hizlandirildiginda
meydana gelen hiz tepkilerini gésterir.

Hizlanma Kompanzasyonu Yok

% A

Hizlanma Kompanzasyonu

0,
% A - - Hiz referansi

—— Gergek hiz

0,00 ... 999,98 s

Turev slresi

0...9999
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23.05  SLIP GAIN Motor kayma kompanzasyon kontroll icin kayma kazancini tanimlar. %100,
tam kayma kompanzasyonu demektir; %0 kayma kompanzasyonu yok
demektir. Hazir deger %100’dir. Tam kayma kompanzasyonuna ragmen statik
bir hata oldugu tespit edilmisse bagka degerler kullanilabilir.
Ornek: 1000 rpm sabit referansi siiriicliye verilir. Tam kayma
kompanzasyonuna (SLIP GAIN = %100) ragmen, motor ekseninden manuel
olarak yapilan bir takometre 6lglimi 998 rpm hiz degeri verir. Statik hiz hatasi,
1000 rpm - 998 rpm = 2 rpm seklindedir. Hatayr kompanze etmek icin kayma
kazanci arttinimalidir. %106 kazang¢ degerinde statik hata bulunmaz.
0.0 ... 400.0% Kayma kazang degeri. 0...400
23.06 AUTOTUNE RUN Hiz kontrolériniin otomatik ince ayarini start eder. Talimatlar:
- Motoru nominal hiz de@erinin %20-40'si kadar olan bir sabit hizda ¢alistirin.
- 23.06 ince ayar parametresini YES konumuna degistirin.
Not: Motor yiiki motora baglanmalidir.
NO ince ayarlama yok. 0
YES Hiz kontrolériinln ince ayarini aktiflestirir. Otomatik olarak NO konumuna geri | 65535
doner.
24 TORQUE CTRL Moment kontrol degiskenleri.
Sadece, 99.02 parametresi = T CNTRL ve 99.04 parametresi = DTC ise
gOrundr durumdadir.
24.01 TORQ RAMP UP Moment referansinin rampa ¢ikis suresini tanimlar.
0,00 ... 120,00 s Referansin sifirdan baglayarak nominal motor moment degerine ulagsmasi igin | 0 ... 12000
gereken slre.
24.02 TORQ RAMP DOWN | Moment referansinin rampa inis suresini tanimlar.
0,00...120,00 s Referansin nominal motor moment dederinden baslayarak sifira inmesi igin 0...12000
gereken sire.
25 CRITICAL SPEEDS Siriiciniin galisma izninin olmadidi hiz bantlari araligi.
25.01 CRIT SPEED SELECT | Kritik hizlar fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir.

Ornek: Bir fan, 540 - 690 rpm ve 1380 - 1560 rpm araliklarinda olan
titresimlere sahiptir. Strlctnin titresim hiz araliklarini gegmesini saglamak
icin:

- kritik hizlar fonksiyonunu aktiflestirin,

- kritik hiz araliklarini asagidaki sekilde gosterildigi gibi ayarlayin.

Motor hizi
(rpm) 1 | 25.02 Par. = 540 rpm
1560 2 | 25.03 Par. =690 rpm
1380 3 | 25.04 Par. = 1380 rpm
690 4 | 25.05 Par. = 1590 rpm
540

Stiriicti hiz referansi

1 2 3 4 (rpm)

Not: Eger 99.02 parametresi = PID KONTR ise, kritik hizlar kullanimda
degildir.
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OFF Aktif degil 0
ON Aktif. 65535
25.02 CRIT SPEED 1 LOW | Kritik hiz araligi 1 icin minimum limiti tanimlar.
0...18000 rpm Minimum limit. Deger maksimumun (zerinde olamaz (25.03 parametresi). 0... 18000
Not: Eder 99.04 parametresi = SCALAR ise, birim olarak Hz kullanilir.
25.03 CRIT SPEED 1 HIGH | Kritik hiz araligi 1 icin maksimum limiti tanimlar.
0...18000 rpm Maksimum limit. Deger minimumun altinda olamaz (25.02 parametresi). 0 ... 18000
Not: Eger 99.04 parametresi = SCALAR ise, birim olarak Hz kullanilir.
25.04 CRIT SPEED 2 LOW | Bkz. 25.02 parametresi.
0...18000 rpm Bkz. 25.02 parametresi. 0... 18000
25.05 CRIT SPEED 2 HIGH | Bkz. 25.03 parametresi.
0...18000 rpm Bkz. 25.03 parametresi. 0 ... 18000
25.06 CRIT SPEED 3 LOW | Bkz. 25.02 parametresi.
0...18000 rpm Bkz. 25.02 parametresi. 0 ... 18000
25.07 CRIT SPEED 3 HIGH | Bkz. 25.03 parametresi.
0...18000 rpm Bkz. 25.03 parametresi. 0 ... 18000
26 MOTOR CONTROL
26.01 FLUX OPTIMIZATION | Aki optimizasyon fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir.
Not: Eder 99.04 parametresi = SCALAR ise fonksiyon kullanilamaz.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
26.02 FLUX BRAKING Aki frenleme fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir.
Not: Eger 99.04 parametresi = SCALAR ise fonksiyon kullanilamaz.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
26.03 IR Sifir hizda gdreceli ¢ikis gerilimi yukseltmeyi tanimlar (IR kompanzasyonu).
KOMPANZASYONU Yuksek kirilma momenti kullanilan uygulamalarda faydalidir ancak DTC motor
kontroll uygulanamaz. Asagidaki sekilde IR kompanzasyonu gésterilir.
Not:Fonksiyon sadece99.04 parametresi = SCALAR ise kullanihr.
U/UN
(%) Goreceli ¢ikis gerilimi. IR
kompanzasyonu %15 olarak ayarl.
100%F — — — — — — —
|
|
|
15% | .- | Goreceli ¢ikis gerilimi. IR
t— kompanzasyonu yok.
: f(Hz)
Alan zayiflatma noktasi
0...30% Motor nominal geriliminin bir yuzdesi olarak sifir hizda gerilim yikseltme 0...3000
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26.05 HEXFIELD WEAKEN | Motor akisinin, frekans aralidinin alan zayiflatma boélgesinde (50/60 Hz Uzeri)
dairesel veya onaltili modelle mi kontrol edilecegini seger.
OFF Donen aki vektorl dairesel bir model gizer. Bir ¢cok uygulamada optimum 0
secim: Sabit yUkte minimal kayiplar. Maksimum anlik moment, hizin alan
zayiflatma araliginda kullanilamaz.
ON Motor akisi, alan zayiflatma noktasinin altinda (genelde 50 veya 60 Hz) 65535
dairesel ve alan zayiflatma araliginda onaltil modeli takip eder. Hizin alan
zayliflatma araliginda maksimum anlik moment gerektiren uygulamalarda
optimum segim. Sabit ¢alismada sirasindaki kayiplar, NO seciminde
oldugundan daha fazladir.
26.06 FLUXREF PTR Aki referansinin kaynagini seger veya aki referans degerini ayarlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | 100 = 1%
+255.255.31/C.- bakin. Aki deg@eri icin FbEq 100 = %1. Aki araligi %25 ... 140 arasindadr.
32768 ... C.32767
27 BRAKE CHOPPER Fren kiyicinin kontroli.
27.01 BRAKE CHOPPER Fren kiyici kontrollinii aktiflestirir.
CTL
OFF Aktif degil 0
ON Aktif. Not: Fren kiyicinin ve direncin monte edildiginden ve asiri gerilim 65535
kontrolliniin kapali oldugundan emin olun (20.05 parametresi).
27.02 BR OVERLOAD FUNC | Fren direncinin asiri yuk korumasini aktiflestirir. Kullanici tarafindan
ayarlanabilir degiskenler, 27.03, 27.04 ve 27.05 parametreleridir.
NO Aktif degil 0
WARNING Aktif. Eger sirlicl bir asin yik tespit ederse bir uyar verir.
FAULT Aktif. Eger surlicl bir asir yUk tespit ederse bir hata uyarisi tzerine agilir. 2
27.03 BR RESISTANCE Fren direncinin diren¢ degerini tanimlar. Deg@er, asiri yik korumasinda
kullanilir. Bkz. 27.02 parametresi.
0.00 ... 100.00 ohm Direng degeri 0...100
27.04 BR THERM TCONST | Fren direncinin termik zaman sabitini tanimlar. Deg@er, asiri yiik korumasinda
kullanilir. Bkz. 27.02 parametresi.
0 ... 10000,000 s Zaman sabiti.
27.05 MAX CONT BR Direncin sicakligini izin verilen maksimum degere ylkselten maksimum sirekli
POWER frenleme giicuini tanimlar. Deger, asiri yik korumasinda kullanilir. Bkz. 27.02
parametresi.
0.00 ...10000 kW Glg
27.06 BC CTRL MODE Fren kiyicinin kontrol modunu seger.
AS GENERATOR DC gerilimi frenleme limitini astiginda, inverter modilasyonda ve motor 1
surlclye gug Uretirken, kiyicinin galigmasina izin verilir.
Bu secim ile, asiri yuksek besleme gerilim seviyesine bagli olarak ara devre
DC geriliminde olusan yiikselmelerin olmasi durumunda galisma engellenir.
Uzun siire besleme gerilimi kiyiciya zarar verebilir.
COMMON DC DC gerilim frenleme limitini astigi zaman kiyicinin galismasina izin verilir. Bu | 2

secim, bir cok inverterin ayni ara devreye bagdlandigi uygulamalarda
kullanilmaldir (ortak DC bara).

A

WARNING! Fazla besleme gerilimi ara devre gerilimini kiyicinin
calisma limitinin Gzerine c¢ikarir. Eger gerilim uzun sire asir yuksek
bir seviyede kalirsa frenleme kiyicisi asiri yiiklenir ve hasar gordir.
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30 FAULT FUNCTIONS Programlanabilir koruma fonksiyonlari
30.01 AI<MIN FUNCTION Analog bir giris sinyali ayarli minimum limitin altina distiginde sirtuctnln
nasil tepki verecegini seger.
Not: Analog girisin minimumu 0.5 V (1 mA) veya daha Ustl olarak
ayarlanmalidir (bkz. 13 ANALOGUE INPUTS parametre grubu).
FAULT Sirucu bir hata ile agar ve motor serbest durus yapar.
NO Aktif degil
CONST SP 15 Surici bir Al < MIN FUNC (8110) uyarisi verir ve hizi 12.16 parametresinin 3
tanimladigi degere ayarlar.
UYARI! Analog giris sinyalinin kayboldugu bir durumda ¢alismaya
A devam etmenin givenli oldugundan emin olun.
LAST SPEED Surdci bir Al < MIN FUNC (8110) uyarisi verir ve hizi striclnin galigiyor 4
oldugu seviyede sabitler. Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan ortalama
hiza gore belirlenir.
UYARI! Analog girig sinyalinin kayboldugu bir durumda ¢alismaya
A devam etmenin guvenli oldugundan emin olun.
30.02 PANEL LOSS Sirtcinin bir kontrol panel haberlesme kesilmesine nasil tepki verecegini
seger.
FAULT Sirici bir hata ile agar ve motor21.03 parametresinde tanimlandigi gibi stop | 1
eder.
CONST SP 15 Sirtcu bir uyari verir ve hizi 12.16 parametresinin tanimladigi dedere ayarlar. | 2
UYARI! Bir panel haberlesme kesilmesi durumunda galismaya devam
A etmenin glvenli oldugundan emin olun.
LAST SPEED Sdrlci bir uyari verir ve hizi strictndn ¢aligiyor oldugu seviyede sabitler. 3
Hiz, son 10 saniye Uzerinden hesaplanan ortalama hiza gére belirlenir.
UYARI! Bir panel haberlegsme kesilmesi durumunda galismaya devam
A etmenin glvenli oldugundan emin olun.
30.03 EXTERNAL FAULT Harici bir hata sinyali igin bir arayuz seger.
NOT SEL Aktif degil
DI1 Harici hata gostergesi DI1 dijital girisi Uzerinden verilir. 0: Hata ile agma. Motor | 2
serbest durus yapar. 1: Harici hata yok.
DI2 Bkz. DI1 segimi. 3
DI3 Bkz. DI1 segimi. 4
Di4 Bkz. DI1 segimi. 5
DI5 Bkz. DI1 segimi. 6
Di6 Bkz. DI1 segimi. 7
DI7 Bkz. DI1 segimi. 8
DI8 Bkz. DI1 segimi. 9
DI9 Bkz. DI1 segimi. 10
DI10 Bkz. DI1 segimi. 11
DI11 Bkz. DI1 segimi. 12
DI12 Bkz. DI1 segimi. 13
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30.04 MOTOR THERM
PROT

30.05 parametresinde tanimlanan fonksiyon tarafindan motorda asiri sicaklik
oldugu tespit edildigi zaman suriciinun nasil tepki verecegini secer.

FAULT

Sicaklik uyari seviyesini astiginda (izin verilen maksimum degerin %95')
surtict bir uyari verir. Sicaklik hata seviyesini astiginda (izin verilen maksimum
degerin %100’U) suricu bir hata ile acar.

WARNING

Sicaklik uyar seviyesini astiginda (izin verilen maksimum degerin %95')
surticl bir uyari verir.

NO

Aktif degil

30.056 MOT THERM P MODE

Motorun termik koruma modunu seger. Asiri sicaklik tespit edildiginde suriici
30.04 parametresi tarafindan tanimlanan sekilde tepki verir.

DTC

Koruma hesaplanmis motor termik modeline bagh olarak yapilir. Hesaplamada
asagidaki varsayimlar kullanilir:

- Eneriji verildiginde motor ortam sicakhgindadir (30 °C).

- Motor sicakhgdi, yik egrisinin Ustlinde calisiyorken artar ve altinda
calisiyorken duser.

- Motor termik zaman sabiti, standart bir kendinden havalandirmali sincap
kafes sargili motor i¢in yaklasik bir degerdir.

Modelin ince ayarini 30.07 parametresi ile yapmak mimkiindr.

Not: Model ylksek gli¢li motorlarla kullanilamaz (99.06 parametresi 800 A
degerinden daha yiksektir).

UYARI! Eger toz ve kir sebebiyle diizgln bir bigimde sogutma
A yapilmiyorsa model motoru korumaz.

USER MODE

Koruma, kullanici tanimli motor termik modeline ve asagidaki temel
varsayimlara dayanmaktadir:

- Enerji verildiginde motor ortam sicakhgindadir (30 °C).

- Motor sicakhgi, motor yik egrisinin Ustliinde ¢alisiyorken artar ve altinda
calisiyorken duser.

Kullanici tanimli termik modeli, motor termik zaman sabitini (30.06
parametresi) ve motor yik egrisini (30.07, 30.08 ve30.09 parametreleri)
kullanir. Kullanicinin ayar yapmasi, genelde ortam sicakliginin motor igin
belirtilen normal galisma sicakhgindan farkli oldugu durumlarda gereklidir.

UYARI! Eger toz ve kir sebebiyle diizgln bir bigimde sogutma
A yapilmiyorsa model motoru korumaz.
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THERMISTOR

Motorun termik korumasi, DI6 dijital girisi Gzerinden aktiflestirilir. DI6 dijital
girisine bir motor termistoru veya bir termistor rolesinin fren kontadi bagh
olmalidir. Surici DI6 durumlarini asagidaki gibi okur:

DI6 Durumu (Termistor direnci) Sicakhik
1(0 ... 1.5 kohm) Normal
0 (4 kohm veya daha ylksek) Asiri sicakhk

motorun canli kisimlariyla termistor arasinda gift veya glglendirilmis

yalitim gerekmektedir. Glglendirilmis yalitimda 8 mm kadar bir
temizleme ve kaydirma araligi birakilmalidir (400 / 500VAC cihaz). Termistor
montaji sartlara uymuyorsa, surictnin diger I/O terminalleri temasa karsi
korunmalidir veya termistorun dijital giristen yalitimini yapmak tzere bir
termistor rélesi kullaniimalidir.

2 UYARI! DI6 djital girisi baska bir kullanim igin secilmelidir.

c UYARI! IEC 664’e gére motor termistorunun dijital girise baglantisi igin

THERMISTOR se¢imini yapmadan 6nce bu ayarlari degistirin. Diger
bir deyisle DI6 dijital girisinin baska bir parametre tarafindan
secilmediginden emin olun.

Alternatif termistor baglantilar asagdidaki sekilde gosterilmistir. Motorun
ucunda kablo ekrani 10nF’lik bir kondansator ile topraklanmalidir. Bu mimkin
degilse ekran baglanmadan birakiimalidir.

Alternatif 1

Termistor
rolesi

RMIO karti, X22
IIII _[6 [DI6
A 1|7 [+24vDC

i

Alternatif 2 RMIO karti, X22

6 |Dl6

Lizﬁ \Lj . |7 [+24vDC
- \ \
=g &
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30.06 MOTOR THERM TIME | Kullanici tanimli termik model igin termik zaman sabitini tanimlar (bkz. 30.05
parametresinin USER MODE segimi).
Motor
Yiik
100% |- -~~~
Sicaklik ‘ . f
100% -
63% -
= >
Motor termik zaman sabiti
256,0 ... 9999,8 s Zaman sabiti 256 ... 9999
30.07 MOTOR LOAD Yuk egrisini 30.08 ve 30.09 parametreleri ile tanimlar. YUk egrisi kullanici
CURVE tanimh modelde kullanilir(bkz. 30.05 parametresinin USER MODE segimi).
/N | = Motor akimi
(%) Iy = Nominal motor akimi
150 +
30.07
100 +---------2
50 +
30.08
30.09 Stirticti ¢ikis frekansi
50.0 ... 150.0% Nominal motor akiminin bir ylizdesi olarak izin verilen surekli motor yuku. 50 ... 150
30.08 ZERO SPEED LOAD | Yk egrisini 30.07 ve 30.09. parametreleri ile tanimlar.
25.0 ... 150.0% Nominal motor akiminin bir ylizdesi olarak sifir hizda izin verilen sirekli motor | 25 ... 150
yUku
30.09 KIRILMA NOK Yk egrisini 30.07 ve 30.08 parametreleri ile tanimlar.
1,0...300,0 Hz %100 ylkte surtci ¢ikis frekansi 100 ...
30000
30.10  STALL FUNCTION Siricinin bir motor sikisma durumuna nasil tepki gosterecegini secer.
Koruma asagidaki durumlarda devreye girer:
- motor momenti dahili sikisma moment limitindeyse (kullanici tanimli degil)
- ¢lkis frekansi 30.11 parametresi tarafindan ayarlanan seviyenin altindaysa ve
- yukaridaki kosullar 30.12 parametresi tarafindan ayarlanan siireden daha
uzun bir siiredir gegerli ise.
FAULT Sirtci bir hata acar.
WARNING Siricu bir uyar verir. Gosterge 30.12 parametresi tarafindan ayarlanan 2
surenin yarisinda kaybolur.
NO Koruma pasif. 3
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30.11 STALL FREQ HI Sikigsma fonksiyonu icin frekans limitini tanimlar. Bkz. 30.10 parametresi.
0,5...50,0 Hz Sikisma frekansi 50 ... 5000
30.12  STALL TIME Sikisma fonksiyonunun suresini tanimlar. Bkz. 30.10 parametresi.
10,00 ... 400,00 s Sikisma suresi 10 ... 400
30.13 UNDERLOAD FUNC | Sirtcunin diglk yike nasil tepki verecegini seger. Koruma asagidaki
durumlarda devreye girer:
- motor momenti 30.15 parametresi tarafindan segilen egrinin altina diserse,
- ¢ikis frekansi nominal motor frekansinin %10’'undan daha fazlaysa ve,
- yukaridaki kosullar 30.14 parametresi tarafindan ayarlanan sireden daha
uzun bir siiredir gegerli ise.
NO Koruma pasif.
WARNING Sdrlcu bir uyari verir.
FAULT Sirucu bir hata ile acar.
30.14  UNDERLOAD TIME Duslk yuk fonksiyonu igin zaman siniri. Bkz. 30.13 parametresi.
0..600s Duslk yuk suresi 0...600
30.15 UNDERLOAD CURVE | Dusuk yik fonksiyonu igin ylk egrisini seger. Bkz. 30.13 parametresi.
TM/Z-N Ty = Motor momenti
(%) | Tn = Nominal motor momenti
100 fy = Nominal motor frekansi
@
| ; 70%
60 - @
: 3 —— 50%
40 - Ll
f ©
20 | ""\/””@
0 T T T T T I‘ T T T T
N 24" fn
1...5 YUk egrisi tipi 1...5
30.16 MOTOR PHASE LOSS| Motor fazi kayip denetim fonksiyonunu aktiflestirir.
NO Aktif degil 0
FAULT Aktif. Suricu bir hata ile agar. 65535
30.17 EARTH FAULT Motorda veya motor kablosunda bir toprak hatasi oldugu tespit edildiginde
surlicinin nasil tepki verecegini seger.
WARNING Sdrlci bir uyari verir. 0
FAULT Sirtcu bir hata ile agar. 65535
30.18 COMM FLT FUNC Bir fieldbus haberlesme kesilmesi oldugunda, yani strtct Ana Referans Veri
Seti'ni veya Yardimci Referans Veri Seti’'ni alamadiginda, siirlicinin nasil bir
tepki verecegini seger. Zaman gecikmeleri 30.19 ve 30.21 parametreleri
tarafindan verilir.
FAULT Koruma aktif. Striicu bir hata ile acar ve motor21.03 parametresinde 1
tanimlandidi gibi stop eder.
NO Koruma pasif. 2
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CONST SP 15

Koruma aktif. Striicu bir uyari verir ve hizi 12.16 parametresinin tanimladigi
degere ayarlar.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda galismaya devam
A etmenin glvenli oldugundan emin olun.

LAST SPEED

Koruma aktif. Suriici bir uyari verir ve hizi sirictiniin ¢aligiyor oldugu
seviyede sabitler. Hiz, son 10 saniye lizerinden hesaplanan ortalama hiza goére
belirlenir.

UYARI! Bir haberlesme kesilmesi durumunda ¢alismaya devam
A etmenin glvenli oldugundan emin olun.

30.19

MAIN REF DS T-OUT

Ana Referans Veriseti denetimi icin zaman gecikmesini tanimlar. Bkz. 30.18
parametresi.

0,1..60,0s

Zaman gecikmesi

10 ... 6000

30.20

COMM FLT RO/AO

Bir haberlesme kesilmesinde fieldbus kontrolli réle ¢ikisi ve analog ¢ikisinin
calismasini seger. Bkz. 14 RELAY OUTPUTS ve 15 ANALOGUE OUTPUTS
gruplari ve Fieldbus kontrol bolimi. Denetim fonksiyonu igin gecikme 30.21
parametresi tarafindan verilir.

ZERO

Réle ¢ikisinin enerijisi kesilmistir. Analog ¢ikis sifira ayarhdir.

LAST VALUE

Role gikisi, haberlesme kaybindan énceki son durumu saklar. Analog ¢ikisi,
haberlesme kaybindan énceki son degeri saklar.

UYARI! Haberlesme tekrar saglandiktan sonra rélenin ve analog
A cikislarin giincellenmesi, hata mesaji resetlenmesi yapilmadan bir an
once baslar.

65535

30.21

AUX DS T-OUT

Yardimci Referans Veriseti denetimi icin zaman gecikmesini tanimlar. Bkz.
30.18 parametresi. Deger sifirdan farkl ise, suriict enerji kesilmesinden 60
saniye sonra denetimi otomatik olarak aktiflegtirir.

Not: Gecikme ayni zamanda 30.20 parametresi tarafindan tanimlanan
fonksiyona da uygulanir.

0,0..60,0s

Zaman gecikmesi. 0,0 sn = Fonksiyon pasif.

0 ... 6000

30.22

10 CONFIG FUNC

Opsiyonel bir giris veya ¢ikis kanali sinyal arayiizii olarak secilmis ancak
uygun analog veya dijital I/O uzanti modili ile haberlesme 98 OPTION
MODULES parametre grubuna gore ayarlanmamigsa suricinun nasil tepki
verecegini seger.

Ornek: Denetim fonksiyonu 16.01 parametresi DI7 olarak ayarlanmis ancak
98.03 NO olarak ayarlanmigsa devreye girer.

NO

Pasif.

WARNING

Aktif. Surlcu bir uyar verir.

30.23

LIMIT WARNING

INV CUR LIM, DC BUS LIM, MOT CUR LIM, MOT TORQ LIM, ve/veya MOT
POW LIM sinir alarmlarini etkinlestirir/devre digi birakir. Daha fazla bilgi igin,
bkz: Hata izleme bolimu.

000...255

Degerler ondalik sayi olarak verilmistir. Fabrikasyon ayarlara gére sadece INV
CUR LIM ve DC BUS LIM alarmlari etkindir, yani parametre degeri 3 (bit 0 ve
bit 1 degerleri 1) olur.

bit 0 INV_CUR_LIM_IND
bit 1 DC_VOLT_LIM_IND
bit 2 MOT_CUR_LIM_IND
bit 3 MOT_TORQ_LIM_IND
bit 4 MOT_POW_LIM_IND
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31 AUTOMATIC RESET Otomatik hata resetleme.
Otomatik resetler sadece belli hata tirleri ile ve otomatik reset fonksiyonu o
hata turtunde aktiflestirildiginde mimkundur.
Otomatik reset fonksiyonu, siriict lokal kontrolde (gostergenin ilk satirinda L
gorunr) ise galismaz.
31.01 NUMBER OF TRIALS | Suriciniin 31.02 parametresi tarafindan tanimlanan siire iginde
gerceklestirdigi otomatik hata resetlerinin sayisini tanimlar.
0...5 Otomatik resetlerin sayisi 0
31.02 TRIAL TIME Otomatik hata reset fonksiyonu igin stre tanimlar. Bkz. 31.01 parametresi.
1,0...180,0s izin verilen resetleme siiresi 100 ...
18000
31.03 DELAY TIME Bir hata sonrasinda otomatik reset yapmaya baglamadan 6nce siricinin
beklemesi gereken siireyi tanimlar. Bkz. 31.01 parametresi.
0,0...3,0s Resetleme gecikmesi 0...300
31.04 OVERCURRENT Asiri akim hatasi igin otomatik reseti aktiflestirir/pasiflestirir.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
31.05 OVERVOLTAGE Ara devre asiri gerilim hatasi igin otomatik reseti aktiflestirir/pasiflestirir.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
31.06 UNDERVOLTAGE Ara devre disUk gerilim hatasi icin otomatik reseti aktiflestirir/pasiflestirir.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
31.07 Al SIGNAL<MIN Al SIGNAL<MIN (analog giris sinyali izin verilen minimum seviyenin altinda)
hatasi igin otomatik reseti aktiflestirir/pasiflestirir.
NO Aktif degil 0
YES Aktif. 65535
UYARI! Analog giris sinyali yeniden gelmisse sirtici uzun bir stop
A suresinden sonra bile restart edebilir. Bu 6zelligin kullaniminin
tehlikeye yol agmayacagindan emin olun.
32 SUPERVISION Denetim limitleri. Degerin limitin altinda/Ustiinde oldugunu géstermek tizere bir
réle cikisi kullanilabilir.
32.01 SPEED1 FUNCTION | Hiz denetimini aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim limitinin tiiriini seger.
NO Denetim kullaniimaz. 1
LOW LIMIT Deger limitin altindaysa denetim devreye girer. 2
HIGH LIMIT Deger limitin Ustlindeyse denetim devreye girer. 3
ABS LOW LIMIT Deger ayarlanmis limitin altindaysa denetim devreye girer. Limit her iki donls | 4

yoéniinde de denetlenir. Asagidaki sekilde bu ilke gosterilir.

hiz/rpm
ABS LOW LIMIT

TN
[/

-ABS LOW LIMIT

32.02 SPEED1LIMIT

Hiz denetim limitini tanimlar. Bkz. 32.01 parametresi.
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- 18000 ... 18000 rpm | Limitin degeri - 18000 ...
18000
32.03 SPEED2 FUNCTION | Bkz. 32.01 parametresi.
NO Bkz. 32.01 parametresi. 1
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 2
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 3
ABS LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 4
32.04 SPEED2 LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
- 18000 ... 18000 rpm | Bkz. 32.01 parametresi. - 18000 ...
18000
32.05 CURRENT Motor akim denetim fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim limitinin
FUNCTION tirdnl seger.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 3
32.06 CURRENT LIMIT Motor akim denetimi i¢in limiti tanimlar (bkz. 32.05 parametresi).
0..1000 A Limitin degeri 0...1000
32.07 TORQUE1 Motor moment denetim fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim
FUNCTION limitinin tdrini seger.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
32.08 TORQUE 1 LIMIT Motor moment denetimi igin limiti tanimlar (bkz. 32.07 parametresi).
-600 ... 600% Limitin, motor nominal momentinin ylzdesi olarak degeri -6000 ...
6000
32.09 TORQUE 2 Motor moment denetim fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim
FUNCTION limitinin tlrdnu secer.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 2
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
32.10 TORQUE 2 LIMIT Motor moment denetimi igin limiti tanimlar (bkz. 32.09 parametresi).
-600 ... 600% Limitin, motor nominal momentinin yliizdesi olarak degeri -6000 ...
6000
32.11 REF1 FUNCTION Harici referans REF1 denetim fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim
limitinin tlrand seger.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
3212 REF1LIMIT REF1 denetimi igin limiti tanimlar (bkz. 32.11 parametresi).
0 ... 18000 rpm Limitin deg@eri 0 ... 18000
32.13 REF2 FUNCTION Harici referans REF2 denetim fonksiyonunu aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim
limitinin tarini seger.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 2
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HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi. 3
32.14 REF2 LIMIT REF2 denetimi igin limiti tanimlar (bkz. 32.13 parametresi).
0...600% Limitin degeri 0 ... 6000
32.15 ACT1 FUNCTION Proses PID kontroloriiniin degisken ACT1'i igin denetim fonksiyonunu
aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim limitinin tirinG secer.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
32.16  ACT1 LIMIT ACT1 denetimi icin limiti tanimlar (bkz. 32.15 parametresi).
0 ... 200% Limitin degeri 0 ... 2000
32.17  ACT2 FUNCTION Proses PID kontroloriiniin degisken ACT2’si igin denetim fonksiyonunu
aktiflestirir/pasiflestirir ve denetim limitinin tirinu secer.
NO Bkz. 32.01 parametresi.
LOW LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
HIGH LIMIT Bkz. 32.01 parametresi.
32.18  ACT2 LIMIT ACT2 denetimi igin limiti tanimlar (bkz. 32.17 parametresi).
0...200% Limitin degeri 0 ... 2000

33 INFORMATION

Program versiyonlari, test tarihi

33.01 SOFTWARE
VERSION

Sdrlcideki programlama yazilim paketinin versiyonunu ve tirtuni gésterir.

Kod ¢6zme anahtari:

éSxxg\g

Uriin serisi
A =ACS800
Uriin

S = ACS800 Standart
Programlama Yazilimi Versiyonu
7xyx = 7.xyx Versiyonu

33.02 APPL SW VERSION

Uygulama programinin versiyonunu ve tiruni goésterir.

Kod ¢bzme anahtari:

ASAXXXYX
Uriin serisi T
A =ACS800
Uriin

S = ACS800 Standart
Programlama Yazilim Td

A = Uygulama Programi
Programlama Yazilimi Versiyonu
7xyx = 7.xyx Versiyonu

33.03 TEST DATE

Test tarihini gosterir.

Tarih formati GGAAYY (gun, ay, yil)
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34 PROCESS VARIABLE | - kullanici degiskeni ve birimi
- hiz ve moment gercek sinyalleri igin filtreleme
- galisma zaman sayacinin resetlenmesi
34.01 SCALE Secili surtict degiskenini, gercek bir sinyal olarak saklanan istenilen kullanici
tanimh degiskene 6lcekler 01.01. Asagidaki blok semasi gercek sinyali
tanimlayan parametrelerin kullanimini géstermektedir 01.01.
PARAMETRE
TABLO
0000 |_|-Seem
99.99 —
34.03 Carp.
34.01 >< 01.01
Secgim
NO
6 Gergek sinyalin
FPM birimi 01.01
34.02
0.00 ... 100000.00 Olgekleme faktorii 0 ... 100000
34.02 P VARUNIT Proses degiskeninin birimini secer. Bkz. 34.01 parametresi.
NO Birim segilmemis. 1
devir/dakika dakikadaki dénus sayisi (revolutions per minute) 2
% yuzde 3
m/s metre bolu saniye (meter per second) 4
A amper 5
\% volt 6
Hz hertz 7
saniye 8
saat (hour) 9
kh kilosaat (kilohour) 10
C santigrad 11
Ift etiket boli foot (labels per foot) 12
mA miliamper 13
mV millivolt 14
kW kilowatt 15
W watt 16
kWh kilowatt saat (kilowatt hour) 17
F fahrenheit 18
hp beygir glicii (horse power) 19
MWh megawatt saat (megawatt hour) 20
m3h metreklp boll saat 21
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I/s litre boll saniye 22
bar bar 23
kPa kilopaskal 24
GPM galon bollu dakika (gallons per minute) 25
PSI pound bdli ing kare (pounds per square inch) 26
CFM feet kiip boll dakika (cubic feet per minute) 27
ft foot (ayak) 28
MGD milyon galon boéli giin (millions of gallons per day) 29
iHg civa ingi 30
FPM feet boll dakika (feet per minute) 31
34.03 SELECT P VAR istenen bir proses degiskenine dlgeklenmis siiriicli degiskenini seger. Bkz.
34.01 parametresi.
0...9999 Parametre dizini 0...9999
34.04 MOTOR SP FILT TIM | Gergek sinyal hizi (01.02), hiz denetiminde kullanilan hiz degeri (32.01 ve
32.03 parametreleri) ve analog bir ¢ikistan okunan hiz degeri igin bir filtre
zaman sabiti tanimlar.
0 ... 20000 ms Filtreleme stre sabiti 0 ... 20000
% . o .
Filtrelenmemis Sinyal 0 =|-(1-eT)
100 -
| = filtre girisi (adim)
63 Filtrel is Sinval O = filtre gikigl
iltrelenmig Sinya t = zaman (time)
. T = filtreleme sure sabiti
— t
T
34.05 TORQACT FILT TIM | Moment gergek sinyali igin bir filtre slresi tanimlar (gergek sinyal 01.05). Ayni
zamanda moment denetimini (32.07 ve 32.09 parametreleri ) ve analog bir
cikigtan okunan momenti etkiler.
0 ... 20000 ms Filtreleme sure sabiti 0 ... 20000
% . o .
Filtrelenmemis Sinyal 0 =|-(1-eT)
100
| = filtre girisi (adim)
63 Filtrel is Sinval O = filtre ¢ikigl
firelenmis sinya t = zaman (time)
. T = filtreleme sure sabiti
— t
T
34.06 RESET RUN TIME Motorun galisma siiresi sayacini resetler (gergek sinyal 01.43).
NO Resetleme yok. 0
YES Resetleme. Sayag¢ sifirdan restart eder. 65535

35 MOT TEMP MEAS

Motor Is1 6lgimi. Fonksiyon agiklamasi igin, bkz. Program 6zellikleri bolumu.

35.01

MOT 1 TEMP Al1 SEL

Motor 1 1s1 6lgim fonksiyonunu aktiflestirir ve sensor tipini secer.

NOT IN USE

Fonksiyon pasif.
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1xPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik bir Pt 100 sensoéri ile dlgulir. AO1 analog ¢ikisi 2
sensor Uzerinden sabit akim beslemesi yapar. Motor sicaklidi arttikga, sensor
Uzerindeki gerilim gibi sensor direnci de artar. Sicaklik dlgiim fonksiyonu,
gerilimi Al1 analog girigi Gizerinden okur ve bunu santigrat dereceye
dondstardr.

2XPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik, iki Pt 100 sensora kullanilarak él¢dlir. Bkz. 1xPT100 | 3
segimi.

3XPT100 Fonksiyon aktif. Sicaklik, G¢ Pt 100 sensoéru kullanilarak dlgulur. Bkz. 1xPT100 | 4
segimi.

1.3 PTC Fonksiyon aktif. Sicaklik, Gig PTC sensoriinden biri kullanilarak denetlenir. AO1 | 5
analog cikisi sensor(ler) Gzerinden sabit akim beslemesi yapar. Sensor direnci,
motor sicakligi PTC referans sicakhigini (T,¢) astiginda, direncteki gerilim gibi
keskin bir bicimde artar. Sicaklk dlgiim islevi, gerilimi Al1 analog girisi
Uzerinden okur ve bunu ohm degerine dénusturur. Asagidaki sekilde, tipik
PTC sensor direnci dederleri, motor galisma sicakhiginin bir fonksiyonu olarak
gosterilmigtir.

Ohm
Sicaklik Direng 4000
Normal 0... 1.5 kohm 1330
Asiri > 4 kohm
550
100
T

35.02 MOT 1 TEMP ALM L | Motor 1 sicaklik dlgiimi igin alarm limitini tanimlar. Limit asildiginda alarm
verilir.

-10 ... 5000 ohm/°C °C veya ohm cinsinden limit. °C: 35.01 parametresi 1xPT100, 2XPT100, -10 ... 5000

(PTC/Pt100) 3XPT100 demektir. Ohm: 35.01 parametresi 1..3 PTC demektir.

35.03 MOT 1 TEMP FLT L Motor 1 sicaklik 8lgimu igin hata agma limitini tanimlar. Limit asildiginda hata
verilir.

-10 ... 5000 ohm/°C °C veya ohm cinsinden limit. °C: 35.01 parametresi 1xPT100, 2XPT100, -10 ... 5000

(PTC/Pt100) 3XPT100 demektir. Ohm: 35.01 parametresi 1..3 PTC demektir.

35.04 MOT 2 TEMP AI2 SEL | Motor 2 1s1 8lgiim fonksiyonunu aktiflestirir ve sensér tipini seger. Iki motor
sadece opsiyonel bir harici analog moduli kullanarak korunabilir. 98.12
parametresinin aktiflestiriimesi gerekmektedir.

Not: Eger 98.12 aktiflestiriimisse harici analog /0 moduli de motor 1 1sI
Olcimu igin kullanilir (standart 1/0 terminalleri kullaniimamaktadir).

NOT IN USE Bkz. 35.01 1

1xPT100 Bkz. 35.01 2

2XPT100 Bkz. 35.01 3

3XPT100 Bkz. 35.01 4

1.3 PTC Bkz. 35.01 5

35.05 MOT 2 TEMP ALM L | Motor 2 sicaklik 6élgiim fonksiyonu igin alarm limitini tanimlar. Limit asildiginda

alarm verilir.
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-10 ... 5000 ohm/°C Bkz. 35.02 -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.06 MOT2TEMPFLTL Motor 2 sicaklik 8lgiim fonksiyonu igin hata agma limitini tanimlar. Limit
asildiginda hata verilir.
-10 ... 5000 ohm/°C Bkz. 35.03 -10 ... 5000
(PTC/Pt100)
35.07 MOT MOD Olgiilen motor 1 sicakliginin motor model kompanzasyonunda kullanilip
COMPENSAT kullanilmayacagini secer.
NO Fonksiyon pasif.
YES Sicaklik motor model kompanzasyonunda kullanilir. 2
Not: Secim, sadece Pt 100 sensdr(ler) kullanildiginda mimkkundur.
40 PID CONTROL - proses PID kontrol (99.02 = PID CTRL)
- hiz veya moment referans trimleme (99.02 , PID CTRL degildir)
- proses PID kontrol i¢in uyku fonksiyonu (99.02 = PID CTRL)
Daha fazla bilgi icin, bkz: Program ézellikleri bélimd.
40.01 PID GAIN Proses PID kontrolériiniin kazancini tanimlar.
0.1...100.0 Kazang degeri. Asagidaki tabloda kazang ayarlarindan birkag 6rnek ve 10 ... 10000
asagidaki durumlar gereklestiginde ortaya ¢ikan hizlar listelenmigtir:
- %10 veya %50 oraninda bir hata degeri kontrolére baglandiginda
(hata = proses referansi — proses gergek degeri).
- motor maksimum hizi 1500 rpm ise (20.02 parametresi)
PID Hiz Degisimi: Hiz Degisimi:
Kazanci %10 Hata %50 Hata
0.5 75 rpm 375 rpm
1.0 150 rpm 750 rpm
3.0 450 rpm 1500 rpm (limitli)
40.02 PID INTEG TIME Proses PID kontrolérl igin bir entegral stire tanimlar.
Hata/Kontrolér ¢ikigi
° | = kontrolér girisi (hata)
B O = kontrolor ¢ikisi
Gl { / G = kazang (gain)
=F - ; t = zaman (time)
G-l { ‘ Ti = entegral slre (integration
— zaman ime)
Ti
0,02 ...320,00 s Entegral sire 2 ...32000
40.03 PID DERIV TIME Proses PID kontroloriinln tlrev suresini tanimlar. Kontrolor gikisi tirev bilegeni
asagidaki formule gore iki ardasik hata degerine (Ex.4 ve Ex) dayanmaktadir:
PID TUREV SURE - (Ek - Ex.1)/Ts,
Ts =12 ms ornek slre.
E= Error (Hata) = Proses referansi — proses gergek degeri
0,00 ...10,00 s Tlrev suresi. 0...1000
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40.04 PID DERIV FILTER Proses PID kontrolériiniin tiirev bilesenini dizlestirmek icin kullanilan tek
kutuplu filtrenin zaman sabitini tanimlar.
0,04 ...10,00 s Filtreleme sure sabiti. 4 ...1000
% /Filtrelenmemi§ Sinyal  0=1-(1-e"T)
100| - —=
| = filtre girisi (adim)
o o Filtrelenmis Sinyal ?:zzlrt]:zngl(lzilrsnle)
. T = filtreleme siire sabiti
—~ t
T
40.05 ERROR VALUE INV Proses PID kontrolor girisindeki hatay! tersine gevirir (hata = proses referansi —
proses gergek degeri).
NO Tersine gevirme yok 0
YES Tersine gevirme 65535
40.06  ACTUAL VALUE SEL | Proses PID kontroldr igin proses gercek degerini secer: ACT1 ve ACT2
degiskenlerinin kaynagi 40.07 ve 40.08 parametreleri tarafindan daha ayrintil
olarak tanimlanmislaridir.
ACT1 ACT1 1
ACT1-ACT2 ACT1 ve ACT2'nin farki. 2
ACT1+ACT2 ACT1 ve ACT2'nin toplami 3
ACT1*ACT2 ACT1 ve ACT2'nin garpimi 4
ACT1/ACT2 ACT1 ve ACT2'nin bolumu 5
MIN(A1,A2) ACT1 ve ACT2 arasindan daha kigik olanini seger 6
MAX(A1,A2) ACT1 ve ACT2 arasindan daha buyuk olanini seger 7
sqrt(A1-A2) ACT1 ve ACT2 farkinin karekoku 8
sqA1+sqA2 ACT1 ve ACT2 karekdklerinin toplami 9
40.07  ACTUAL1 INPUT SEL | ACT1 degiskeni igin kaynak secer. Bkz. 40.06 parametresi.
Al Al1 analog girigi 1
Al2 Al2 analog girigi 2
Al3 Al3 analog girigi 3
Al5 Al5 analog girisi 4
Al6 Al6 analog girigi 5
PARAM 40.25 Kaynak 40.25 parametresi tarafindan segilir. 6
40.08 ACTUALZ2 INPUT SEL | ACT2 degiskeni icin kaynak secger. Bkz. 40.06 parametresi.
Al1 Al1 analog girisi 1
Al2 Al2 analog girisi 2
Al3 AlI3 analog girigi 3
Al5 Al5 analog girisi 4
Al6 Al6 analog girigi 5

Gergek sinyal ve parametreler




151

Dizin Ad/Se¢im Aciklama FbEq

40.09 ACT1 MINIMUM ACT1 igin analog bir girisin secili oldugu durumlarda ACT1 degigkeni icin
minimum degeri tanimlar. Bkz. 40.07 parametresi. ACT1 minimum ve
maksimum (40.10) ayarlari 6lgiim cihazindan gelen gerilim/akim sinyalinin,
proses PID kontrol6r tarafindan kullanilan bir ylizde degderine nasil gevrildigini

tanimlar.

-1000 ... 1000% Ayarli analog giris araliginin bir ylzdesi olarak minimum deger. Asagidaki -10000 ...
denklem, Al1 analog girisi bir ACT1 degiskeni olarak kullanildigi zaman 10000
degerin nasil hesaplanacagini agiklar.

Al1min - 13.01

= - 100%
ACT1 MINIMUM 13.02-13.01 °
Al1min Olgiilen proses gergek degeri istenen minimum seviyedeyken

6l¢iim cihazindan gelen gerilim degeri.
13.01 Al1 minimum (parametre ayari)
13.02 Al1 maksimum (parametre ayari)
40.10 ACT1 MAXIMUM ACT1 icin analog bir girisin segili oldugu durumlarda ACT1 degiskeni igin

maksimum degeri tanimlar. Bkz. 40.07 parametresi. ACT1 minimum (40.09) ve
maksimum ayarlari 8lgim cihazindan gelen gerilim/akim sinyalinin, proses PID
kontrolor tarafindan kullanilan bir yiizde degerine nasil gevrildigini tanimlar.

-1000 ... 1000% Ayarli analog giris araliginin bir ylizdesi olarak maksimum deger. Asagidaki -10000 ...
denklem, Al1 analog girisi bir ACT1 degiskeni olarak kullanildigi zaman 10000
degerin nasil hesaplanacagini agiklar.

Al1 -13.01
ACT1 MAXIMUM = max -100%
13.02 - 13.01

Al1max Olgiilen proses gergek degeri istenen maksimum seviyedeyken
6l¢ciim cihazindan gelen gerilim degeri.

13.01 Al1 minimum (parametre ayari)
13.02 Al1 maksimum (parametre ayari)
40.11 ACT2 MINIMUM Bkz. 40.09 parametresi.
-1000 ... 1000% Bkz. 40.09 parametresi. -10000 ...
10000
40.12  ACT2 MAXIMUM Bkz. 40.10 parametresi.
-1000 ... 1000% Bkz. 40.10 parametresi. -10000 ...
10000
40.13  PID INTEGRATION Proses PID kontroloriiniin entegralini aktiflegtirir.
OFF Aktif degil
ON Aktif 2
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40.14  TRIM MODE Trim fonksiyonunu aktiflestirir, dogrudan ve oransal trimleme arasindan birini
seger. Trim kullanarak dizeltici bir faktor suriict referansiyla birlestirmek
mumkinddr.
Ornek: Hat gerilmesinin de hesaba katiimasinin gerektigi hiz kontrollii bir
tastyici hatti: Hiz referansi, 6lglilen hat gerilime degerine bagl olarak hafifge
ayarlanir (trimlenir).
Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortndr durumdadir.
OFF Trim fonksiyonu pasif.
PROPORTIONAL Trim fonksiyonu aktif. Trimleme faktord, harici % referansina (REF2) géredir. | 2
Bkz. 11.06 parametresi.
DIRECT Trim fonksiyonu aktif. Trimleme faktérd, referans kontrol déngustinde 3
(maksimum hiz, frekans veya moment) kullanilan sabit maksimum limite
goredir.
40.15 TRIM REF SEL Trim referansi igin sinyal kaynagi secer. Sadece 99.02 parametresi = PID
CTRL iken gortnir durumdadir.
Ornek: Bir trim referansi olarak Al5
BIcAl5
! minAl5 = 13.16 parametresi
maksAI5 = 13.17 parametresi
@ OlcAI5 = 13.18 parametresi
C
g Al5 sadece opsiyonel bir I/O
© uzanti moduli ile kullanilir.
£
=
-IGAI5 .
-maksAl5 -minAl5  minAl5 maksAlI5
Analog Girig Sinyali
Al1 Al1 analog girisi 1
Al2 Al2 analog girisi 2
AI3 AI3 analog girisi 3
Al5 Al5 analog girisi 4
Al6 Al5 analog girisi 5
PAR 40.16 40.16 parametresinin degeri trim referansi olarak kullanilir. 6
40.16 TRIM REFERENCE 40.15 parametresinin degeri PAR 40.16 olarak secili oldugunda trim
referansini tanimlar. Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gérinir
durumdadir.
-100.0 ... 100.0% Trim referansi - 10000 ...
10000
40.17 TRIM RANGE Trimleme faktori olarak kullanilan PID kontroldr ¢ikigi igin ¢arpani tanimlar.
ADJUST Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortinir durumdadir.
-100.0 ... 100.0% Carpan faktori - 10000 ...
10000
40.18  TRIM SELECTION

Trimlemenin hizi diizeltmek igin veya moment referansi igin mi kullanilacagini
seger.

Sadece 99.02 parametresi = T CTRL iken gortiniir durumdadir.
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SPEED TRIM Hiz referans trimleme 1
TORQUE TRIM Moment referans trimleme 2

40.19  ACTUAL FILT TIME Gergek sinyallerin proses PID kontroldriine baglandiklari filtrenin stre sabitini

tanimlar.
0,04 ...10,00 s Filtreleme sure sabiti. 4 ...1000

% . . )
Filtrelenmemis Sinyal o=1-(1-e"T
100 | = filtre girisi (adim)
63! - - O =filtre (;Ikll§l
Filtrelenmig Sinyal t = zaman (time)
T = filtreleme sure sabiti
- t
T
40.20 SLEEP SELECTION Uyku fonksiyonunu aktiflestirir ve aktiflesme giris kaynagini seger.

Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortiniir durumdadir.
OFF Aktif degil
INTERNAL 40.21 ve 40.23 parametreleri tarafindan tanimlandigi sekliyle otomatik olarak | 2

aktiflestirilir veya pasiflegtirilir.
Di1 Fonksiyon, DI1 dijital girisi Uzerinden aktiflestirilir/pasiflestirilir. 3

Aktiflestirme: DI1 dijital girisi = 1. Pasiflestirme: DI1 = 0.

40.21 ve 40.23 parametreleri tarafindan ayarlanmis dahili uyku kriterleri etkili

degildir. Uyku start ve stop gecikmeleri etkilidir (40.22 ve 40.24 parametreleri).
Di2 Bkz. DI1 segimi. 4
DI3 Bkz. DI1 segimi. 5
Di4 Bkz. DI1 segimi. 6
DI5 Bkz. DI1 segimi. 7
Dil6 Bkz. DI1 segimi. 8
DI7 Bkz. DI1 segimi. 9
DI8 Bkz. DI1 segimi. 10
DI9 Bkz. DI1 segimi. 11
DI10 Bkz. DI1 segimi. 12
DI11 Bkz. DI1 segimi. 13
DI12 Bkz. DI1 segimi. 14

40.21 SLEEP LEVEL Uyku fonksiyonu igin start limitini tanimlar. E§er motor hizi ayarli bir seviyeden

(40.21), uyku gecikmesinden (40.22) daha asagidaysa siirlicii uyku moduna

gecer: motor stop ettirilir ve kontrol paneli “SLEEP MODE” uyari mesajini

gosterir.

Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortiniir durumdadir.
0,0 ... 7200,0 rpm Uyku start seviyesi 0...7200

40.22 SLEEP DELAY Uyku start fonksiyonu igin gecikmeyi tanimlar. Bkz. 40.21 parametresi. Motor

hizi uyku seviyesinin altina distigiinde sayag start eder. Motor hizi uyku
seviyesini astiginda sayac resetler.
Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortiniir durumdadir.
0,0 ... 3600,0 s Uyku start gecikmesi 0 ... 36000
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40.23 WAKE UP LEVEL Uyku fonksiyonu i¢in uyanma limitini tanimlar. Proses gercek degeri ayarli bir
seviyenin (40.23) uyanma gecikmesinden daha fazla altindaysa stirtci uyanir
(40.24).
Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortndr durumdadir.
0.0 ... 100.0% Kullanilan referans degerinin bir ylizdesi olarak uyanma seviyesi. 0 ... 10000
40.24  WAKE UP DELAY Uyku fonksiyonu igin uyanma gecikmesini tanimlar. Bkz. 40.23 parametresi.
Proses gercek degderi uyanma seviyesinin altina dustuginde uyanma sayaci
start eder. Proses gercek degeri uyanma seviyesini astiginda sayag resetlenir.
Sadece 99.02 parametresi = PID CTRL iken gortndr durumdadir.
0,0...3600,0 s Uyanma gecikmesi 0...36000
40.25 ACTUAL1PTR 40.07 parametresinin PAR 40.25 degeri i¢in kaynak veya sabit tanimlar.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | 100 = 1%
+255.255.31/C.- bakin.
32768 ... C.32767
40.26 PID MINIMUM PID kontrolor ¢ikigl igin minimum limiti tanimlar. Minimum ve maksimum
limitleri kullanarak ¢alismayi belli bir hiz araligina sinirlamak mimkdndr.
Ornek: Proses PID kontrolii, PID minimum limitini %0’a maksimumu %100’e
ayarlayarak motorun ileri donls yoniine sinirlanir.
-100 ... 100% Motorun Mutlak Maksimum Hizinin bir ylzdesi olarak limit.
40.27 PID MAXIMUM PID kontrolor ¢ikisi icin maksimum limiti tanimlar. Minimum ve maksimum
limitleri kullanarak ¢aligmayi belli bir hiz araligina sinirlamak mimkindir. Bkz.
40.26 parametresi.
-100 ... 100% Motorun Mutlak Maksimum Hizinin bir ylzdesi olarak limit.
42 BRAKE CONTROL Mekanik frenleme kontrolli. Fonksiyon 100 ms sureli bir seviyede calisir.
Fonksiyon aciklamasi i¢in, bkz. Program ézellikleri bélima.
42.01 BRAKE CTRL Fren kontrol fonksiyonunu aktiflestirir.
OFF Aktif degil
ON Aktif 2
42.02 BRAKE Harici fren agma/kapama denetimini aktiflestirir ve sinyal icin kaynak secer.
ACKNOWLEDGE Harici agma/kapama denetim sinyal kullanimi opsiyoneldir.
OFF Aktif degil 1
DI5 Aktif. DI5 dijital girisi sinyal kaynagidir. DI5 = 1: Fren acik. DI5 = 0: fren kapali.| 2
Dl6 Bkz. DI5. 3
DI11 Bkz. DI5. 4
D12 Bkz. DI5. 5
42.03 BRAKE OPEN DELAY | Fren agma gecikmesini (= dahili agik fren komutu ile motor hiz kontrollniin
birakilmasi arasindaki gecikme) tanimlar. Strticii motoru miknatisladiginda
gecikme sayaci start eder ve motor momentini freni serbest birakmak igin
gereken seviyeye yukseltir (42.07 ve42.08 parametreleri ). Sayacin start
etmesiyle es zamanl olarak fren fonksiyonu, freni kontrol eden réle gikisini
enerjilendirir ve fren agilmaya baslar.
0,0..50s Gecikme suresi. Gecikme siresini, fren imalatgisinin belirttidi frenin mekanik | 0 ... 500

acllma gecikmesi ile ayni olacak sekilde ayarlayin.
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42.04 BRAKE CLOSE Fren kapama gecikmesini tanimlar. Gecikme sayaci, surtici stop komutunu
DELAY aldiktan sonra motor gergek hizinin ayarli seviyenin (42.05 parametresi ) altina
distligu zaman start eder. Sayacin start etmesiyle es zamanli olarak fren
kontrol fonksiyonu, freni kontrol eden role gikisinin enerjisini keser ve fren
kapanmaya baslar. Gecikme sirasinda fren fonksiyonu, motor hizinin sifirin
altina diismesine engel olarak motoru yukli tutar.
0,0...60,0s Gecikme siiresi. Gecikme stresini, fren imalatgisinin belirttigi fren mekanik 0 ... 6000
kapatma siliresi (=kapanma sirasinda galisma gecikmesi) ile ayni olacak
sekilde ayarlayin.
42.05 ABS BRAKE CLS SPD | Fren kapama hizini tanimlar. Bkz. 42.04 parametresi.
0... 1000 rpm Hiz (mutlak bir deger) 0...100000
42.06 BRAKE FAULT FUNC | Opsiyonel harici fren onay sinyalinin fren kontrol fonksiyonu tarafindan kabul
edilen durumu kargilamadigi durumlarda siriciiniin nasil tepki verecegini
tanimlar.
FAULT Sdrlci bir hata ile agar: hata verir ve slrlici motoru stop eder.
WARNING Sirtci bir uyari verir. 2
42.07  START TORQ REF Fren serbest birakmada uygulanan motor start moment referans kaynagini
SEL secer. Deder motor nominal momentinin yiuzdesi olarak okunur.
NO Kaynak secili degil. Bu hazir degerdir. 1
Al1 Al1 analog girisi 2
Al2 Al2 analog girigi 3
AI3 Al3 analog girisi 4
Al5 Al5 analog girigi 5
Al6 Al6 analog girisi 6
PAR 42.08 42.08 parametresi tarafindan tanimlanir. 7
MEMORY Onceki fren kapama komutunda saklanan motor momenti. 8
42.08 START TORQ REF 42.07 parametresi 40.28 PAR degerindeyken fren serbest birakma sirasindaki
motor start momentini tanimlar.
-300 ... 300% Motorun nominal momentin bir ylizdesi olarak moment degeri -30000 ...
30000
42.09 EXTEND RUN T Stop etme sirasinda fren kontrol fonksiyonu i¢in uzatiimis bir calisma zamani

tanimlar. Gecikme sirasinda motor miknatish bir sekilde ve ani bir restart igin
hazir olarak tutulur.
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0,0...60,0s

0,0 s = Fren kontrol fonksiyonunun normal stop rutini: Fren kapama gecikmesi
gectikten sonra motor miknatislama kapatilir.

0,1 ... 60,0 s = Fren kontrol fonksiyonunun uzatilmis stop rutini: Fren kapama
gecikmesi ve uzatiimis ¢alisma suresi gectikten sonra motor miknatislama
kapatilir. Uzatilmis gcalisma siresi sirasinda sifir moment referansi uygulanir,
motor ani bir restart icin hazirdir.

| Start/Stop

I [ — 7 Motor miknatish

Gergek hiz

| .1 =fren kapama hizi
' 2 = fren kapama gecikmesi
3 = uzatilmis galisma siiresi

> >t

42.10

LOW REF BRK HOLD

Bir fren tutma fonksiyonu aktiflestirir ve bunun icin tutma gecikmesini tanimlar.
Motor sifira yakin bir hizda ¢alismaktayken ve 6lglilen mevcut bir geri besleme
yokken (puls enkoderi) fonksiyon, fren kontrol uygulamasini destekler.

0,0...60,0s

0,0 s = pasif.
0,1 s ... 60,0 s = aktif. Motor hiz referansinin mutlak degeri fren kapama hizinin
altina dustuginde:

- Fren tutma gecikmesi sayaci start eder.
- Fren, fren kontrol fonksiyonunun normal stop rutinine gére kapanir.

Gecikme sirasinda fonksiyon, hiz referans degerine ve start komutunun
degerine ragmen freni kapali tutar. Ayarli gecikme gegtikten sonra normal
calismaya geri donalir.

50 ENCODER MODULE

Enkoder baglantisi. Sadece bir puls enkoder modiilii (opsiyonel) monte
edilmisken ve 98.01 parametresi tarafindan aktiflestirildiginde gérindir
durumdadir.

Uygulama makrosu degistirilse bile ayarlar oldugu gibi kalir.

50.01

PULSE NR

Tur bagina dusen enkoder puls sayisini belirtir.

0 ... 29999 ppr

Tur bagina diisen puls sayisi (pulses per round)

... 29999

50.02

SPEED MEAS MODE

Enkoder pulslarinin nasil hesaplandigini tanimlar.

A “BDIR

Kanal A: hiz i¢in hesaplanan pozitif uclar. Kanal B: yon.

A -

Kanal A: hiz igin hesaplanan pozitif ve negatif uglar. Kanal B: kullaniimaz.

A__BDIR

Kanal A: pozitif ve negatif uglar hiz igin hesaplanir. Kanal B: yon.

A _B_.

Sinyallerin tim uclari hesaplanir.

WIN| | O

50.03

ENCODER FAULT

Puls enkoderi ve puls enkoder arayliz modiili arasinda veya modiille sirticu
arasindaki haberlsemelerden birinde bir hata tespit edildigi durumda
surliciiniin ¢calisma seklini tanimlar. Asagidaki kosullardan biri gecerli
oldugunda enkoder denetim fonksiyonu aktiflesir:

-Tahmini ve oélgllen hiz degeri arasindaki fark motor nominal hizinin
%20’sinden fazla ise.

- Tanimli surre (bkz.50.04parametresi) igcinde enkoderden herhangi bir puls
gelmediyse ve motor momenti izin verilen maksimum degerinde ise.

WARNING

Siricu bir uyar verir.
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FAULT Sirucu bir hata ile acar, bir hata verir ve motoru stop eder. 65535
50.04 ENCODER DELAY Enkoder denetim fonksiyonu igin zaman gecikmesini tanimlar (Bkz. 50.03
parametresi).
0 ... 50000 ms Zaman gecikmesi 0 ... 50000
50.05 ENCODER DDCS Sdrlcl programinin, puls enkoder arayiiz moddilinden gelen sinyalleri
CHANNEL okudugu kontrol kartinin fiber optik kanalini tanimlar. Ayar, sadece modill
surtcliye DDCS hatti ile bagliysa gegerlidir(yani strtclnun opsiyon yuvasina
bagl degilse).
CHANNEL 1 Kanal 1 (CH1) tzerinden gelen sinyaller. CH2 kanalinin bir Master istasyonu | 1
icin saklandigi uygulamalarda (6r. Master/Follower uygulamasi) puls enkoder
araylz modulu CH2 yerine CH1 kanalina baglanmalidir. Ayni zamanda, bkz.
70.03 parametresi.
CHANNEL 2 Kanal 2 (CH2) tizerinden gelen sinyaller. Bir cok durumda kullanilabilir. 2
50.06 @ SPEED FB SEL Kontrolde kullanilan hiz geri beslemesini tanimlar.
INTERNAL Hesaplanmis hiz degeri 0
ENCODER Bir enkoder ile dlgllen gergek hiz 65535
51 COMM MOD DATA Parametreler, sadece bir fieldbus adaptdr moduli (opsiyonel) takiliysa ve
98.02 parametresi tarafindan aktiflestirilmigse gértinir durumdadir ve
ayarlanmalari gerekir. Parametreler hakkinda ayrintil bilgi icin, bkz. fieldbus
modul kilavuzu, Fieldbus kontrol bolimu.
Makro degistirilse bile bu parametre ayarlari oldugu gibi kalir.
52 STANDARD MODBUS | Standart Modbus Hattinin ayarlari. Bkz. Fieldbus kontrol bélimd.
52.01 STATION NUMBER Cihazin adresini tanimlar. Ayni adrese sahip iki Gnitenin on-line olmasina izin
verilmez.
1...247 Adres
52.02 BAUDRATE Hattin transfer hizini tanimlar.
600 600 bit/s 1
1200 1200 bit/s 2
2400 2400 bit/s 3
4800 4800 bit/s 4
9600 9600 bit/s 5
19200 19200 bit/s 6
52.03 PARITY Parite ve stop bit(ler)i kullanimini tanimlar. Ayni ayarlar tim on-line
istasyonlarda kullaniimalidir.
NONE1STOPBIT Hig parite biti yok, bir stop biti var 1
NONE2STOPBIT Hig parite biti yok, iki stop biti var 2
ODD Tek parite gosterge biti, bir stopbit 3
EVEN Cift parite gOsterge biti, bir stopbit 4

60 MASTER/FOLLOWER

Master/Follower uygulamasi. Daha fazla bilgi igin, bkz. Porgram ézellikleri
bolumu ve ayri olarak bulunan Master/Follower Kullanim Kilavuzu (3AFE
64590430 [English]).

60.01 MASTER LINK MODE | Sirictnin Master/Follower hattindaki roltni tanimlar.
NOT IN USE Master/Follower hatti aktif degil.
MASTER Master surlcu
FOLLOWER Follower surici
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STANDBY

Kontrol sinyallerini, genelde oldugu gibi Master/Follower hattindan degil ama
bir fieldbus araylzu tizerinden okuyan follower stricisu.

4

60.02

TORQUE SELECTOR

Motor moment kontroliinde kullanilan referansi seger. Tipik olarak, deger
sadece Follower istasyonunda(larinda) degistiriimelidir.

Parametre, sadece99.02 parametresi = T CTRL iken gorinir durumdadir.
Moment segicisini etkinlestirmek igin harici kontrol yeri 2 (EXT2) aktif olmalidir.

ZERO

Bu se¢im moment segicisinin ¢ikigini sifira zorlar.

SPEED

Follower hiz kontrol6r ¢ikisi motor moment kontroll igin referans olarak
kullanilir. Striicli hiz kontrollidir. Asagidaki durumlarda SPEED hem Follower
hem de Master’da kullanilabilir

- Master ve Follower motor saftlari esnek baglanmigsa. (Master ve Follower
arasinda hafif bir hiz farki mimkindir/izin verilmigtir.)

- sarkma kullanilir (bkz. 60.06 parametresi).

TORQUE

Sirtct moment kontrolllidir. Master ve Follower motor saftlari birbirlerine
rediktdr, zincir veya bagka herhangi bir mekanik giic iletim yoluyla sabit bir
sekilde baglandiklarinda ve suruculer arasinda hiz farkinin miimkin olmadigi
veya buna izin verilmedigi durumlarda Follower’(lar)da bu se¢im kullanilr.
Not: TORQUE segilmisse, hiz 20.01 ve 20.02 parametreleri tarafindan
tanimlanan limitler icinde oldugu slrece surtcu hiz degisimini kisittamaz.
Genelde daha kesin hiz denetimi gerekir. Bu durumlarda TORQUE yerine ADD
secgimi kullaniimalidir.

MINIMUM

Moment segici, dogrudan moment referansi ve hiz kontrol6or gikisini karsilastir
ve daha kiglk olan motor moment kontrolii igin referans olarak kullanilir.
MINIMUM sadece 6zel durumlarda segilir.

MAXIMUM

Moment segici, dogrudan moment referansi ve hiz kontrol6r gikisini karsilastir
ve daha buylk olan motor moment kontroli igin referans olarak kullanilir.
MAXIMUM sadece 6zel durumlarda segilir.

ADD

Moment segici, hiz kontrolor ¢ikigini dogrudan moment referansina ekler.
Sirici normal galisma araliginda moment kontrolliidiir. ADD segimi, pencere
kontrolu ile birlikte, moment kontrollu bir Follower suriicusu igin bir hiz denetimi
olusturur. Bkz. 60.03 parametresi.

60.03

WINDOW SEL ON

Pencere kontrol fonksiyonunu aktiflestirir. Pencere kontroli, 60.02
parametresindeki ADD segimi ile birlikte, moment kontrollii bir siirlci igin bir
hiz denetimi olusturur. Parametre, sadece 99.02 parametresi T CTRL iken
gOrunlr durumdadir. Pencere kontroliini etkinlestirmek icin harici kontrol yeri 2
(EXT2) aktif olmahdir.

NO

Aktif degil

YES

Pencere kontroll aktif. YES segenegi sadece, 60.02 parametresi ADD
degerindeyken kullanilir. Pencere kontrolii hiz hata degerini denetler (Hiz
Referansi — Gergek Hiz). Normal ¢alisma araliginda pencere, hiz kontrolor
girisini sifirda tutar. Hiz kontrol6ri sadece asagidaki durumlarda harekete
gegirilir:

- hiz hatasi 60.04 parametresinin degerini astiginda veya

- negatif hiz hatasinin mutlak degeri 60.05 parametresinin degerini gegtiginde.

Hiz hatasi pencerenin disina giktiginda hata degerinin fazla gelen kismi hiz
kontrolériine baglanir. Moment segici, hiz kontrolériinin, kendi giris ve
kazancina (23.01 parametresi) gore Urettigi referans terimini moment
referansina ekler. Sonug suriicl igin dahili moment referansi olarak kullanilir.

Ornek: Bir yiik kaybi oldugunda siiriiciiniin dahili referansi motor hizinin agiri
artisina engel olmak Uzere disUrulir. Pencere kontroll pasif olsaydi, motor
hizi stirGctnin hiz limitine ulasana kadar artardi.

65535
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60.04  WINDOW WIDTH POS| Hiz referansinin Gzerindeki denetim penceresi genigligini tanimlar. Bkz. 60.03
parametresi. Parametre, sadece 99.02 parametresi T CTRL iken gérundr
durumdadir.
0 ... 1500 rpm Pozitif pencere genisligi 0... 20000
60.05 WINDOW WIDTH Hiz referansinin altindaki denetim penceresi genigligini tanimlar. Bkz. 60.03
NEG parametresi. Parametre, sadece 99.02 parametresi T CTRL iken gorinir
durumdadir.
0 ... 1500 rpm Negatif pencere genisligi 0... 20000
60.06 DROOP RATE Sarkma hizini tanimlar. Parametre degeri sadece, hem Master hem de
Follower, hiz kontrollii oldugu zaman degistiriimelidir:
- Harici kontrol yeri 1 (EXT1) segili (bkz. 11.02 parametresi ) veya
- Harici kontrol yeri 2 (EXT2) segili (bkz. 11.02 parametresi) ve 60.02
parametresi SPEED ayarinda.
Sarkma hizi hem Master hem de Follower icin ayarlanmalidir. Bir prosesin
dogru sarkma hizi pratikte her duruma gére ayri ayri bulunmalidir.
Sarkma, Master ve Follower arasina hafif bir hiz farki koyarak aralarinda
olusabilecek celiskilere engel olur. Sarkma, stirtict yuku arttikga sirtictiniin
hizini hafifge dusirir. Belli bir calisma noktasinda gergek hizin azalmasi
sarkma hiz ayarina ve siriict yikine baglidir ( = moment referansi / hiz
kontrolér gikisi). %100 hiz kontroldr ¢ikisinda, sarkma nominal seviyededir,
yani DROOP RATE ile aynidir. Sarkma etkisi, ylikiin azalmasiyla birlikte sifira
dogru dogrusal olarak azalir.
Hiz Azalmasi =
Hiz Kontrol6r Cikigi - Sarkma - Max. Hiz
Nominalin  Ornek: Hiz Kontrolor gikisi %50'dir, DROOP RATE %1,
Yiizdesi A surtcunidn maksimum hizi 1500 rpm.
Olarak Hiz azalmasi = 0.50 - 0.01 - 1500 rpm = 7.5 rpm
Motor Hizi
. Sarkma yok
100% ———— — —— — — 1} Par. 60.06 DROOP RATE
Sarkma ‘
|
‘ » Hiz Kontrolér Stirtict yiik
100% Cikisi/ %
0...100% Motor nominal hizinin ylizdesi olarak sarkma hizi 0... 1000
60.07 MASTER SIGNAL 2 Master’dan Follower’(lar)a Referans 1 (hiz referansi) olarak génderilen sinyali
seger.
0000 ... 9999 Parametre dizini 0000 ...
9999
60.08 MASTER SIGNAL 3 Master’dan Follower’(lar)a Referans 2 (moment referansi) olarak génderilen
sinyali secer.
0000 ... 9999 Parametre dizini 0000 ...
9999

70 DDCS CONTROL

Fiber optik kanali 0, 1 ve 3 icin ayarlar.

70.01

CHANNEL 0 ADDR

Kanal 0 igin istasyon adresini tanimlar. On-line iki istasyonun adresleri ayni
olamaz. Bir Master istasyonu kanal 0’a baglandidinda ayarlar degistiriimelidir
ve bu slave adresini otomatik olarak degistirmez. ABB Advant Kontrol6ru veya
bagska bir surticii bu masterlara érnektir.
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1...125 Adres. 1...125
70.02 CHANNEL 3 ADDR Kanal 3 igin digim adresi. On-line iki digimin adresleri ayni olamaz.
Genelde suriicu, bir ¢ok suricu ve Drive Window® programi olan bir PC’den
meydana gelen bir haberlesme agina baglandiginda ayarin degistiriimesi
gerekir.
1...254 Adres. 1...254
70.03 CH1 BAUDRATE Kanal 1’in haberlseme hizi. Genelde puls enkoder modeli kanal 2 yerine
sadece kanal 1’e baglandiginda ayarin degistiriimesi gerekir. Sonra da hiz 4
Mbit olarak degistirilir. Ayni zamanda, bkz. 50.05 parametresi.
8 Mbit saniyede 8 megabit 0
4 Mbit saniyede 4 megabit 1
2 Mbit saniyede 2 megabit 2
1 Mbit saniyede 1 megabit 3
70.04 CHO DDCS HW CONN| Kanal 0 hattinin topolojisini seger.
RING Cihazlar halka topolojisinde baglanir. 0
STAR Cihazlar yildiz topolojisinde baglanir. 65535

83 ADAPT PROG CTRL

Adaptive Program calistirma kontroll. Daha fazla bilgi icin bkz: Adaptive
Program Kullanim Kilavuzu (kod: 3AFE 64527274 [English]).

83.01 ADAPT PROG CMD Adaptive program i¢in ¢calisma modunu seger.

STOP Stop. Program diizenlenemez.

RUN Calisma. Program dizenlenemez.

EDIT Duzenleme modu igin stop et. Program diizenlenebilir.

83.02 EDIT COMMAND 83.03 parametresi tarafindan tanimlanan konuma yerlestirilen blok igin komut

seger. Program diizenleme modunda olmalidir (bkz. 83.01 parametresi).

NO Ana deger. Bir diizenleme komutu calistirildiktan sonra deger otomatik olarak
NO ayarina geri doner.

PUSH Blogu, 83.03 parametresi tarafindan tanimlanan konuma, onu takip eden
bloklari birer yukari kaydirir. Bogalan yere, her zamanki gibi Blok Parametre
Ayari programlamasi yapilarak yeni bir blok yerlestirilebilir.
Ornek: Dort numarali blokla (84.20 ... 84.25 parametreleri) bes numarali blok
(84.25 ... 84.29 parametreleri ) arasina yeni bir blok yerlegtiriimelidir.
Bunu yapabilmek igin:
- Programi, 83.01 parametresi ile diizenleme moduna kaydirin.
- Bes numarali konumu, 83.03 parametresi ile yeni blogun istenen konumu
olarak segin.
- 5 numarali blogu ve onu takip eden bloklari, 83.02 parametresi ile bir konum
ileri kaydirin. (PUSH secgenegi)
- Bosalan konum 5’i, her zamanki gibi 84.25 - 84.29 arasi parametreleri ile
programlayin.

DELETE 83.03 parametresi tarafindan tanimlanan konumdaki blogu siler ve onu takip

eden bloklari birer adim asagi kaydirir.
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PROTECT Adaptive Program c¢alistirma korumasinin aktiflestiriimesi. Asagidaki sekilde
aktiflestirin:

- Adaptive Program ¢alisma modunun START veya STOP (83.01 parametresi)
oldugundan emin olun.

- Sifreyi ayarlayin (83.05 parametresi).
- 83.02 parametresini PROTECT olarak degistirin.
Etkinlestirildigi zaman:

- 84. grupta, blok ¢ikis parametreleri hari¢ tim parametreler gizlidir (okuma
korumal).

- Programi diizenleme moduna gegirmek mimkin degildir (83.01
parametresi).

- 83.05 parametresi O olarak ayarlanir.

UNPROTECT Adaptive Program calistirma korumasinin pasiflestiriimesi. Asagidaki sekilde
pasiflestirin:

- Adaptive Program galisma modunun START veya STOP (83.01 parametresi)
oldugundan emin olun.

- Sifreyi ayarlayin (83.05 parametresi).
- 83.02 parametresini UNPROTECT olarak degistirin.

Not: Eger sifre kaybedilirse, ayni zamanda uygulama makro ayarini
degistirerek de korumayi resetlemek mimkindur (99.02 parametresi).

83.03 EDIT BLOCK 83.02 parametresiyle secilen komut igin blok konum numarasini tanimlar.
1...15 Blok konum numarasi.
83.04 TIMELEVEL SEL Adaptive program igin ¢calisma dongu siresini seger. Ayar tiim bloklar igin
gegcerlidir.
12 ms 12 milisaniye
100 ms 100 milisaniye
1000 ms 1000 milisaniye
83.05 PASSCODE Adaptive Program korumasi icin sifre ayarlayin. Koruma aktiflestirme ve
pasiflestirme sirasinda sifre gerekmektedir. Bkz. 83.02 parametresi.
0... Sifre. Koruma aktiflestirme/pasiflestirme sonrasinda ayar 0 degerine geri
doner. Not: Aktiflestirirken sifreyi yazin ve givenli bir yerde saklayin.
84 ADAPTIVE - fonksiyon bloklarinin ve giris baglantilarinin segimi.
PROGRAM - diagnostik

Daha fazla bilgi icin bkz: Adaptive Program Kullanim Kilavuzu (kod: 3AFE
64527274 [English]).

84.01 STATUS Adaptive Program durum komutunun degerini gosterir. Asagidaki tablo
alternatif bit durumlari ve panel géstergesinde onlara karsilik gelen degerleri
gOstermektedir.

Bit |Gosterg |Anlami
e
o |1 Stop etti
1 |2 Calisiyor
2 |4 Hatali
3 |8 Diizenleme yapiyor
4 |10 Kontrol ediyor
5 1|20 Itiyor
6 |40 Aciliyor
8 |100 Basliyor
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84.02  FAULTED PAR Adaptive Program’daki hatali parametreyi gdsterir.
84.05 BLOCK1 Parametre Seti 1 igin fonksiyon blogu secer. Bkz. Adaptive Program Kullanim
Kilavuzu (kod: 3AFE 64527274 [English]).
ABS
ADD
AND
COMPARE
EVENT
FILTER
MAX
MIN
MULDIV
NO
OR
PI
PI-BAL
SR
SWITCH-B
SWITCH-I
TOFF
TON
TRIGG
XOR
84.06 INPUT1 Blok Parametre Seti 1’in 11 giris kaynagini seger.
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger: -
+255.255.31/C.- - Parametre imleci: Tersleme, grup, dizin ve bit alanlari. Bit sayisi sadece
32768 ... C.32767 boolean girislerini isleyen bloklarda etkilidir.
- Sabit deger: Tersleme ve sabit alanlar. Tersleme alani sabit ayar saglamak
icin C degerinde olmalidir.
Ornek: DI2 dijital giriginin durumu 1 Girigine asagidaki gibi baglanir:
- Kaynak segim parametresini (84.06) +.01.17.01 olarak ayarlayin. (Uygulama
programi DI2 dijital giriginin durumunu, 01.17. gercek sinyalinin bit 1’inde
saklar )
- Tersine ¢evrilmis bir degere ihtiyaciniz varsa imleg degerinin isaretini
degistirin (-01.17.01.).
84.07 INPUT2 Bkz. 84.06 parametresi.
-255.255.31 ... Bkz. 84.06 parametresi. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.08 INPUT3 Bkz. 84.06 parametresi.
-255.255.31 ... Bkz. 84.06 parametresi. -
+255.255.31/C.-
32768 ... C.32767
84.09 OUTPUT Blok Parametre Seti 1’in ¢ikisini saklar ve g0sterir.
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84.79

OUTPUT

Blok Parametre Seti 15'in ¢ikisini saklar.

85 USER CONSTANTS

Adaptive Program sabitleri ve mesajlarinin saklanmasi. Daha fazla bilgi igin
bkz: Adaptive Program Kullanim Kilavuzu (kod: 3AFE 64527274 [English]).

85.01 CONSTANT1 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.02 CONSTANT2 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.03 CONSTANT3 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.04 CONSTANT4 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.05 CONSTANT5 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.06 CONSTANT6 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.07 CONSTANT? Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.08 CONSTANTS Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.09 CONSTANT9 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.10 CONSTANT10 Adaptive Program icin bir deger ayarlar.
-8388608 to 8388607 | Tam say! degeri.

85.11 STRING1 Adaptive Program’inda kullanilacak bir mesaj saklar (EVENT blogu).
MESSAGE1 Mesaj

85.12  STRING2 Adaptive Program’inda kullanilacak bir mesaj saklar (EVENT blogu).
MESSAGE2 Mesaj

85.13  STRING3 Adaptive Program’inda kullanilacak bir mesaj saklar (EVENT blogu).
MESSAGE3 Mesaj

85.14  STRING4 Adaptive Program’inda kullanilacak bir mesaj saklar (EVENT blogu).
MESSAGE4 Mesaj

85.15  STRING5 Adaptive Program’inda kullanilacak bir mesaj saklar (EVENT blogu).
MESSAGES Mesaj

90 D SET REC ADDR

- Alinan fieldbus veri setlerinin yazildigi adresler.
- Ana ve yardimci veri setlerinin sayisi.

Parametreler, sadece bir fieldbus haberlesmesi 98.02 parametresi tarafindan
aktiflestirildigi zaman goérinur durumdadir. Daha fazla bilgi igin, bkz: Fieldbus
kontrol. bolimdi.

90.01 AUX DS REF3 Fieldbus referansi REF3’lin deg@erinin igine yazildigi adresi seger.
0...8999 Parametre dizini

90.02 AUX DS REF4 Fieldbus referansi REF4’lin deg@erinin igine yazildidi adresi seger.
0...8999 Parametre dizini

90.03 AUX DS REF5 Fieldbus referansi REF5’tin deg@erinin igine yazildidi adresi seger.
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0...8999 Parametre dizini
90.04 MAIN DS SOURCE Sirtciniin Kontrol Komutu, Referans REF1 ve Referans REF2'yi okudugu veri
setini tanimlar.
1...255 Veri seti numarasi
90.05 AUX DS SOURCE Siricunin REF3, REF4 ve REF5 referanslarini okudugu veri setini tanimlar.
1...255 Veri seti numarasi
92 D SET TR ADDR Sirtcunin fieldbus master istasyonuna yolladigi Ana ve Yardimci Veri Setleri.
Parametreler, sadece bir fieldbus haberlesmesi 98.02 parametresi tarafindan
aktiflestirildigi zaman goérinir durumdadir. Daha fazla bilgi igin, bkz: Fieldbus
kontrol. bolima.
92.01 MAIN DS STATUS Ana Durum Komutunun okundugu adresi saklar. Sabit deger, gérinir degil.
WORD
302 (sabit) Parametre dizini
92.02 MAIN DS ACT1 Gergek Sinyal 1’in Ana Veri Setine okundugu adresi seger.
0...9999 Parametre dizini
92.03 MAIN DS ACT2 Gergek Sinyal 2'in Ana Veri Setine okundugu adresi seger.
0...9999 Parametre dizini
92.04 AUXDS ACT3 Gergek Sinyal 3’in Yardimci Veri Setine okundugu adresi secer.
0...9999 Parametre dizini
92.05 AUXDS ACT4 Gergek Sinyal 4’in Yardimci Veri Setine okundugu adresi seger.
0...9999 Parametre dizini
92.06 AUXDS ACT5 Gergek Sinyal 5’in Yardimci Veri Setine okundugu adresi secer.
0...9999 Parametre dizini
96 EXTERNAL AO Harici analog modulu (opsiyonel) igin prosesleme ve ¢ikis sinyal segimi.
Parametreler, sadece modul monte edildiginde ve 98.06 parametresi
tarafindan aktiflestirildigi zaman gorinir durumdadir.
96.01 EXT AO1 Harici analog 1/0 modulinin AO1 analog ¢ikisina bagli olan sinyali seger.
NOT USED Bkz. 15.01 parametresi. 1
P SPEED Bkz. 15.01 parametresi. 2
SPEED Bkz. 15.01 parametresi. 3
FREQUENCY Bkz. 15.01 parametresi. 4
CURRENT Bkz. 15.01 parametresi. 5
TORQUE Bkz. 15.01 parametresi. 6
POWER Bkz. 15.01 parametresi. 7
DC BUS VOLT Bkz. 15.01 parametresi. 8
OUTPUT VOLT Bkz. 15.01 parametresi. 9
APPL OUTPUT Bkz. 15.01 parametresi. 10
REFERENCE Bkz. 15.01 parametresi. 1"
CONTROL DEV Bkz. 15.01 parametresi. 12
ACTUAL 1 Bkz. 15.01 parametresi. 13
ACTUAL 2 Bkz. 15.01 parametresi. 14
COM.REF4 Bkz. 15.01 parametresi. 15
PARAM 96.11 Kaynak 96.11 parametresi tarafindan segilir. 16
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96.02 INVERT EXT AO1 Harici analog 1/0 modulinin AO1 analog ¢ikisinin tersine ¢evrilmesini
aktiflestirir.
NO Aktif degil 0
YES Aktif. Gosterilen suriici sinyali maksimum seviyesindeyken analog sinyali 65535
minimum seviyededir, veya tam tersi.
96.03  MINIMUM EXT AO1 Harici analog 1/0 modulinin AO1 analog ¢ikiginin minimum degerini tanimlar.
Not: Aslinda 10 mA veya 12 mA, AO1 minimumunu ayarlamaz ama 10/12 mA’i
gercek sinyal deg@eri sifira sabitler.
Ornek: Motor hizi, analog gikis lizerinden okunur.
- Motor nominal hizi 1000 rpm’dir (99.08 parametresi).
- 96.02 NO olarak ayarlidir.
- 96.05 %100 olarak ayarlidir.
Analog cikisin, hizin bir fonksiyonu olarak degderi agagida gdsterilmistir.
Analog ¢ikis
mA
| | | - , Analog ¢ikis
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, = T | e
- // smyall minimum
12L .~ @ oma
777777777 = 4Bt - - C | @ 4ma
-~ < ® 10ma
el
' /@,/,/,/,,:,2 2/ ® 12mA
- - ‘
> ® 1 1 |
-1000 -500 500 1000
Hiz/rpm
0mA 0mA 1
4mA 4mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.04 FILTER EXT AO1 Harici analog I/O modiiliniin AO1 analog ¢ikisinin filtreleme siire sabitini
tanimlar. Bkz. 15.04 parametresi.
0,00 ...10,00 s Filtreleme slre sabiti 0...1000
96.05  SCALE EXT AO1 Harici analog 1/0 modulinin AO1 analog ¢ikisinin dlgekleme faktoriina
tanimlar. Bkz. 15.05 parametresi.
10 ... 1000% Olcekleme faktorii 100 ...
10000
96.06 EXT AO2 Harici analog 1/0 modulinin AO2 analog ¢ikisina bagli olan sinyali seger.
NOT USED Bkz. 15.01 parametresi. 1
P SPEED Bkz. 15.01 parametresi. 2
SPEED Bkz. 15.01 parametresi. 3
FREQUENCY Bkz. 15.01 parametresi. 4
CURRENT Bkz. 15.01 parametresi. 5
TORQUE Bkz. 15.01 parametresi. 6
POWER Bkz. 15.01 parametresi. 7
DC BUS VOLT Bkz. 15.01 parametresi. 8
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OUTPUT VOLT Bkz. 15.01 parametresi. 9
APPL OUTPUT Bkz. 15.01 parametresi. 10
REFERENCE Bkz. 15.01 parametresi. 11
CONTROL DEV Bkz. 15.01 parametresi. 12
ACTUAL 1 Bkz. 15.01 parametresi. 13
ACTUAL 2 Bkz. 15.01 parametresi. 14
COM.REF5 Bkz. 15.01 parametresi. 15
PARAM 96.12 Kaynak 96.12 parametresi tarafindan segilir. 16
96.07 INVERT EXT AO2 Harici analog 1/0 modulinin AO2 analog ¢ikisinin tersine ¢evrilmesini
aktiflestirir. GOsterilen siriici sinyali maksimum seviyesindeyken analog
sinyali minimum seviyededir, veya tam tersi.
NO Aktif degil 0
YES Aktif 65535
96.08  MINIMUM EXT AO2 Harici analog I/0O modulinin AO2 analog ¢ikisinin minimum degerini tanimlar.
Bkz. 96.03 parametresi.
0mA 0mA 1
4 mA 4 mA 2
10 mA 10 mA 3
12 mA 12 mA 4
96.09  FILTER EXT AO2 Harici analog I/O modiilinin AO2 analog ¢ikisinin filtreleme siire sabitini
tanimlar. Bkz. 15.04 parametresi.
0,00...10,00 s Filtreleme sire sabiti 0...1000
96.10 SCALE EXT AO2 Harici analog I/O modiilinin AO2 analog ¢ikisinin dlgekleme faktorini
tanimlar. Bkz. 15.05 parametresi.
10 ... 1000% Olgekleme faktorii 100 ...
10000
96.11 EXT AO1 PTR 96.01 parametresinin PAR 96.11 degeri i¢in kaynak veya sabit tanimlar. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.
32768 ... C.32767
96.12 EXT AO2 PTR 96.06 parametresinin PAR 96.12 degeri igin kaynak veya sabit tanimlar. 1000 =
1mA
-255.255.31 ... Parametre dizini veya sabit bir deger. Farkla ilgili bilgi icin 10.04 parametresine | -
+255.255.31/C.- bakin.
32768 ... C.32767
98 OPTION MODULES Opsiyon modiillerinin aktiflestiriimesi.
Uygulama makrosu degistirilse bile parametre ayarlar oldugu gibi kalr (99.02
parametresi).
98.01 ENCODER MODULE | Opsiyonel puls enkoder modiilii ile haberlesmeyi aktiflestirir. Ayni zamanda,
bkz. parametre grubu 50 ENCODER MODULE.
NTAC Haberlesme aktif. Moddl tipi: NTAC modull. Baglanti araytzu: Fiber optik 0

DDCS hatti.

Not: Modiil istasyon numarasi 16 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Kod:
3AFY 58919730 [English]).
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NO Aktif degil 1
RTAC-SLOT1 Haberlesme aktif. Modill tipi: RTAC. Baglanti araytizi: Sirtctiniin opsiyon 2
yuva 1'i.

RTAC-SLOT2 Haberlesme aktif. Moddil tipi: RTAC. Baglanti araylz{: Strliciniin opsiyon 3
yuva 2'i.

RTAC-DDCS Haberlesme aktif. Modil tipi: RTAC. Baglanti araytzi: Siricu ile bir fiber optik | 4
DDCS hatti Uzerinden haberlesen Opsiyonel /O modil adaptoru (AIMA).
Not: Modiil istasyon numarasi 16 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
User’s Manual for RDIO Module (Kod: 3AFE 64485733 [English]).

98.02 COMM. MODULE Harici seri haberlesmeyi aktiflestirir ve arayiizi seger. Bkz. Fieldbus kontrol

LINK bélimd.

NO Haberlesme yok

FIELDBUS Sirict, siricinin opsiyon yuva 1’inde olan bir fieldbus adaptér modli veya | 2
RDCO kartinda CHO lizerinden haberlesir. Ayni zamanda, bkz. parametre
grubu 51 COMM MOD DATA.

ADVANT Sirtci, RDCO kartindaki (opsiyonel) CHO Gzerinden bir ABB Advant OCS 3
sistemi ile haberlesir. Ayni zamanda, bkz. parametre grubu 70 DDCS
CONTROL.

STD MODBUS Sdrlcd, siriicinin opsiyon yuva 1’indeki Modbus Adaptér Modiili (RMBA) 4
Uzerinden bir Modbus kontrolér ile haberlesir. Ayni zamanda, bkz. 52
STANDARD MODBUS parametresi.

CUSTOMISED Surucu, kullaniciya 6zel bir hat Gizerinden haberlesir. Kontrol kaynaklari, 90.04 | 5
ve 90.05 parametreleri tarafindan tanimlanir.

98.03 DI/O EXT MODULE 1 | Dijital I/O uzanti moduli 1 (opsiyonel) ile olan haberlesmeyi aktiflestirir ve

modlin tipi ile baglanti arayliziini tanimlar.
Modlil girisleri: Siirlicii uygulama programindaki giriglerin kullanimi igin, bkz.
98.09 parametresi.
Modiil gikislari: Réle ¢ikislan Uzerinden gosterilen sirlici durumlarini segmek
icin, bkz. 14.10 ve 14.11 parametreleri.

NDIO Haberlesme aktif. Moddl tipi: NDIO modull. Baglanti arayuzi: Fiber optik 1
DDCS hatti.
Not: Modil istasyon numarasi 2 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Kod:
3AFY 58919730 [English]).

NO Aktif degil

RDIO-SLOT1 Haberlesme aktif. Moddil tipi: RDIO. Baglanti araylzii: Strlcinin opsiyon
yuva T’i.

RDIO-SLOT2 Haberlesme aktif. Modill tipi: RDIO. Baglanti arayiizii: Striciinin opsiyon 4
yuva 2’i.

RDIO-DDCS Haberlesme aktif. Modil tipi: RDIO. Baglanti araylzl: Siricd ile bir fiber optik | 5
DDCS hatti Gzerinden haberlesen Opsiyonel /O modil adaptoru (AIMA).
Not: Modil istasyon numarasi 2 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
User’s Manual for RDIO Module (Kod: 3AFE 64485733 [English]).

98.04 DI/O EXT MODULE 2 | Dijital I/0 uzanti moduli 2 (opsiyonel) ile olan haberlesmeyi aktiflestirir ve

modulun tipi ile bagdlanti araylzinu tanimlar.

Modlil girigleri: Surtict uygulama programindaki giriglerin kullanimi igin, bkz.
98.10 parametresi.

Modiil ¢ikislari: Réle ¢ikiglari Gzerinden gosterilen sirtici durumlarini segmek
icin, bkz. 14.12 ve 14.13 parametreleri.
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NDIO

Haberlesme aktif. Modul tipi: NDIO modull. Baglanti araytzi: Fiber optik
DDCS hatt.

Not: Modiil istasyon numarasi 3 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Kod:
3AFY 58919730 [English]).

NO

Aktif degil

RDIO-SLOT1

Haberlesme aktif. Moddil tipi: RDIO. Baglanti arayiizi: Siriiciinin opsiyon
yuva 1’i.

RDIO-SLOT2

Haberlesme aktif. Moddl tipi: RDIO. Baglanti arayiizu: Suricunin opsiyon
yuva 2'’i.

RDIO-DDCS

Haberlesme aktif. Moddl tipi: RDIO. Baglanti arayiizi: Sirtct ile bir fiber optik
DDCS hatti tizerinden haberlesen Opsiyonel I/O modul adaptort (AIMA).

Not: Modiil istasyon numarasi 3 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
User’s Manual for RDIO Module (Kod: 3AFE 64485733 [English]).

98.05

DI/O EXT MODULE 3

Dijital I/O uzanti modulu 3 (opsiyonel) ile olan haberlesmeyi aktiflestirir ve
modulun tipi ile bagdlanti araytzinu tanimlar.

Modlil girigleri: Surtict uygulama programindaki giriglerin kullanimi igin, bkz.
98.11 parametresi.

Modlil ¢ikislar: Réle gikiglari Gzerinden gosterilen strtici durumlarini segmek
icin, bkz. 14.14 ve 14.15 parametreleri.

NDIO

Haberlesme aktif. Modil tipi: NDIO modull. Baglanti araylizii: Fiber optik
DDCS hatt.

Not: Modil istasyon numarasi 4 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Kod:
3AFY 58919730 [English]).

NO

Aktif degil

RDIO-SLOT1

Haberlesme aktif. Modiil tipi: RDIO. Baglanti araylzi: Suriciniin opsiyon
yuva T'i.

RDIO-SLOT2

Haberlesme aktif. Moddil tipi: RDIO. Baglanti arayiizi: Siriictiinin opsiyon
yuva 2’i.

RDIO-DDCS

Haberlesme aktif. Modil tipi: RDIO. Baglanti arayuzi: Surtcu ile bir fiber optik
DDCS hatti Gzerinden haberlesen Opsiyonel I/O modil adaptort (AIMA).

Not: Modiil istasyon numarasi 4 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
User’s Manual for RDIO Module (Kod: 3AFE 64485733 [English]).

98.06

Al/O EXT MODULE

Harici analog I/O modiili (opsiyonel) ile olan haberlesmeyi aktiflestirir ve
modlin tipi ile baglanti araylzini tanimlar.

Moddil girigleri:
- Surtict uygulama programindaki Al5 ve Al6 degerleri, 1 ve 2 modil giriglerine
baghdir.

- Sinyal tip tanimlari igin, bkz. 98.13 ve 98.14 parametreleri.
Modul ¢ikiglari:

1. ve 2. modul g¢ikiglar Gzerinden goésterilen slrticu sinyallerini segmek igin,
bkz. 96.01 ve 96.06 parametreleri.

NAIO

Haberlesme aktif. Modul tipi: NAIO. Baglanti arayiizi: Fiber optik DDCS hatti.

Not: Modil istasyon numarasi 5 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Kod:
3AFY 58919730 [English]).

NO

Haberlesme pasif
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RAIO-SLOT1 Haberlesme aktif. Moddl tipi: RAIO. Baglanti araytzi: Suriicinln opsiyon yuva | 3
1'i.
RAIO-SLOT2 Haberlesme aktif. Modill tipi: RAIO. Baglanti araytizii: Striclnin opsiyon yuva | 4
2'i.
RAIO-DDCS Haberlesme aktif. Modll tipi: RAIO. Baglanti arayiizi: Sirict ile bir fiber optik | 5
DDCS hatti tizerinden haberlesen Opsiyonel I/O modil adaptori (AIMA).
Not: Modil istasyon numarasi 5 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
User’s Manual for RAIO Module (Kod: 3AFE 64484567 [English]).

98.07 COMM PROFILE Fieldbus veya bagka bir strlcu ile haberlesmenin dayandigi profili tanimlar.
Sadece fieldbus haberlesmesi 98.02 parametresi tarafindan aktiflestirildiginde
g6rundr durumdadir.

ABB DRIVES ABB Surtctuleri profili.

GENERIC Dahili strtict profili. Genelde Rxxx formunda (strlicliniin opsiyon yuvasina
monte edilir) tasarlanmis tipteki filedbus modiilleri ile kullanilir.

CSA 2.8/3.0 Uygulama program versiyonlari 2.8 ve 3.0 tarafindan kullanilan haberlesme
profili.

98.09 DI/O EXT1 DI FUNC | Sirtict uygulama programindaki dijital I/O uzanti modiili 1 girislerinin
adlandinimasini tanimlar. Bkz. 98.03 parametresi.

DI7,8 Modulun DI1 ve DI2’si giris kanallarinin sayisini genisletir. Modul girigleri DI7 | 1
ve DI8 adlarini alir.

REPL DI1,2 Modildeki DI1 ve DI2, DI1 ve DI2 standart giris kanallarinin yerini alir. Girigler | 2
DI1 ve DI2 olarak adlandirilir.

DI7,8,9 Modilin DI1, DI2 ve DI3’l giris kanallarinin sayisini genigletir. Moddl girigleri | 3
DI7, DI8 ve DI9 adlarini alir.

REPL DI1,2,3 Moduldeki DI1, DI2 ve DI3, DI1, DI2 ve DI3 standart giris kanallarinin yerini 4
alir. Girigler DI1, DI2 ve DI3 olarak adlandirilir.

98.10 DI/O EXT2 DI FUNC | Sirticl uygulama programindaki dijital /O uzanti moddill 2 giriglerinin
adlandinimasini tanimlar. Bkz. parametre 98.04.

DI9,10 Modilin DI1 ve DI2’si giris kanallarinin sayisini genisletir. Moddl girigleri DI9 | 1
ve DI10 adlarini alir.

REPL DI3,4 Modiildeki DI1 ve DI2, DI3 ve Dl4 standart giris kanallarinin yerini alir. Girigler | 2
DI3 ve DI4 olarak adlandirilir.

DI10,11,12 Modiilin DI1, DI2 ve DI3’U girig kanallarinin sayisini genigletir. Modul girigleri | 3
DI10, DI11 ve DI12 adlarini alir.

REPL DI4,5,6 Modiildeki DI1, DI2 ve DI3, DI1, DI2 ve DI3 standart giris kanallarinin yerini 4
alir. Girigler DI4, DI5 ve DI6 olarak adlandirilir.

98.11 DI/O EXT3 DI FUNC | Surict uygulama programindaki dijital I/O uzanti modili 3 girislerinin
adlandiriilmasini tanimlar. Bkz. parametre 98.05.

DI11,12 Modiiliin DI1 ve DI2’si giris kanallarinin sayisini genigletir. Modul girigleri DI11 | 1
ve DI12 adlarini alir.
REPL DI5,6 Modiildeki DI1 ve DI2, DI5 ve DI6 standart giris kanallarinin yerini alir. Girisler | 2

DI5 ve DI6 olarak adlandirilir.
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98.12

Al/O MOTOR TEMP

Analog I/0 uzanti modill ile olan haberlesmeyi aktiflestirir ve moduill, motor
sicaklik 8lgim fonksiyonunun kullanimi igin saklar. Parametre ayni zamanda
modlln tipini ve baglanti arayiizini tanimlar.

Sicaklik 6lgum fonksiyonuyla ilgili daha fazla bilgi icin, bkz. parametre grubu 35
MOT TEMP MEAS.

Moduliin analog girislerinin (Al) ve cikislarinin (AO) kullanimi asagidaki
tabloda gésterilmektedir.

Motor 1 1si1 6lgiimii

AO1 | Motor 1 sicaklik sensériine sabit bir akim beslemesi yapar. Akimin
degeri 35.01 parametresinin ayarina baglidir:

- AO1, 1xPT100 segenegi ile 9,1 mA degerindedir
- AO1, 1..3 PTC secgenegi ile 1,6 mA degerindedir

Al1 Motor 1 sicaklik sensori Gizerindeki gerilimi dlger.

Motor 2 i1s1 6lgiimii

AO2 | Motor 2 sicaklik sensoriine sabit bir akim beslemesi yapar. Akimin
degeri 35.04 parametresinin ayarina baglidir:

- AO2, 1xPT100 segenegi ile 9,1 mA degerindedir,
- AO2, 1..3 PTC secenegi ile 1,6 mA degerindedir,

Al2 Motor 2 sicaklik sensori Gizerindeki gerilimi dlger.

Sirlicti parametrelerini ayarlamadan 6nce modil donanim ayarlarinin motor
sicakhk 6lciimi i¢in uygun oldugundan emin olun:

1. Modul istasyon numarasi 9'dur.
2. Girig sinyal tipi segcenekler agagidaki gibidir:
- bir Pt 100 sens6r élgimu igin aralidi O ... 2 V olarak ayarlayin.

- iki veya Ug¢ Pt 100 sensdrleri veya bir i¢ arasi PTC sensorleri icin araligi,
0 ... 10 V olarak ayarlayin.

3. Calisma modu, tek kutuplu se¢enegindedir.

NAIO

Haberlesme aktif. Moddl tipi: NAIO. Baglanti arayiizi: Fiber optik DDCS hatti.

Not: Yukarida agiklanan modul donanim ayarlarini yapin. Talimatlar igin, bkz.
Installation and Start-up Guide for NTAC-0x/NDIO-0x/NAIO-0x Modules (Kod:
3AFY 58919730 [English]).

NO

Aktif degil

RAIO-SLOT1

Haberlesme aktif. Modlil tipi: RAIO. Baglanti araylizl: Suriiciiniin opsiyon yuva
1.

Not: Yukarida agiklanan modiil donanim ayarlarini yapin. istasyon
numarasina gerek yoktur. Talimatlar i¢in, bkz. User’s Manual for RAIO Module
(Kod: 3AFE 64484567 [English]).

RAIO-SLOT2

Haberlesme aktif. Moddil tipi: RAIO. Baglanti araylizi: Surticiinin opsiyon yuva
2'i.

Not: Yukarida agiklanan modiil donanim ayarlarini yapin. istasyon
numarasina gerek yoktur. Talimatlar icin, bkz. User’s Manual for RAIO Module
(Kod: 3AFE 64484567 [English]).
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RAIO-DDCS Haberlesme aktif. Moddl tipi: RAIO. Baglanti arayuzi: Surucu ile bir fiber optik | 5
DDCS hatti Gizerinden haberlesen Opsiyonel /0 modil adaptori (AIMA).

Not: Moddl istasyon numarasini 9 olarak ayarlayin. Talimatlar igin, bkz. User’s
Manual for RAIO Module (Kod: 3AFE 64484567 [English]).

98.13  Al/O EXT Al1 FUNC Analog I/0 uzanti modulinin 1 girisi igin sinyal tipini tanimlar (striict
uygulama programinda Al5). Ayar modile baglanan sinyale uymalidir.

Not: Haberlesme, 98.06 parametresi ile aktiflestiriimelidir.

UNIPOLAR Al5 Tek kutuplu

BIPOLAR Al5 Cift kutuplu 2

98.14  Al/O EXT AI2 FUNC Analog I/0 uzanti modulinin 2 girisi igin sinyal tipini tanimlar (strtci
uygulama programinda Al6). Ayar modile baglanan sinyale uymalidir.

Not: Haberlesme, 98.06 parametresi ile aktiflestiriimelidir.

UNIPOLAR Al6 Tek kutuplu

BIPOLAR Al6 Cift kutuplu 2

98.15  SIN FILT SUPERV Dijital I/O ilave modiilii ile olan haberlesmeyi etkinlestirir ve modili saklar
(stirlict uygulama programinda Al6). Ayar modiile baglanan sinyale uymalidir.

Not: Haberlesme, 998.06 parametresi ile aktiflestiriimelidir.

NDIO Modiil tipi: NDIO modull. Baglanti araylizii: Fiber optik DDCS hatti.

Not: Modul istasyon numarasi 8 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
NTAC-0x/ NDIO-0x/NAIO-0x Module Installation and Start-up Guide
[BAFY58919730(English)].

NO Denetim devre disi.

RDIO-SLOT1 Modiil tipi: RDIO. Baglanti araylzi: Surlclniin opsiyon yuva 1'i.
RDIO-SLOT2 Modil tipi: RDIO. Baglanti araytzu: Suricunlin opsiyon yuva 2'si.
RDIO-DDCS Modiil tipi: RDIO. Baglanti araylzi: Siricu ile bir fiber optik DDCS hatti

Uzerinden haberlesen Opsiyonel /O modul adaptori (AIMA).

Not: Modil istasyon numarasi 8 olarak ayarlanmalidir. Talimatlar igin, bkz.
RDIO Module User's Manual [3AFE64485733 (English]]

99 START-UP DATA Dil secimi. Motor devreye alma verisinin tanimlanmasi.

99.01 LANGUAGE Gosterge dilini seger.
ENGLISH ingiliz ingilizcesi 0
ENGLISH AM Amerikan ingilizcesi. Segildiginde, kW yerine HP giig birimi kullanilir. 1
DEUTSCH Almanca 2
ITALIANO italyanca 3
ESPANOL ispanyolca 4
PORTUGUES Portekizce 5
NEDERLANDS Flemenkge 6
FRANCAIS Fransizca 7
DANSK Danca 8
SUOMI Fince 9
SVENSKA isvecce 10
CESKY Cekge 11
POLSKI Lehge 12
PO-RUSSKI Rusca 13
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99.02

APPLICATION
MACRO

Uygulama Makrosunu seger. Ayrintili bilgi i¢in, bkz. Uygulama makrolari
boIuima.

Not: Bir makronun hazir degerlerini degistirdiginizde yeni degerler hemen
gecerli olur ve slrtictinlin enerjisi kapatilip acilsa bile gegerli kalirlar. Ancak her
standart makronun hazir deger parametre ayarlarinin (fabrika ayarlari)
yedekleri hala kullanilabilir. Bkz. 99.03 parametresi.

FACTORY

Fabrika temel uygulamalar i¢in

HAND/AUTO

Sirtcuye iki kontrolor baghdir:

- surtict 1, EXT1 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan araytiz tzerinden
haberlesir.

- sUrlict 2, EXT2 harici kontrol yeri tarafindan tanimlanan araytiz tzerinden
haberlesir.

- Belli bir anda EXT1 veya EXT2 aktif olur. Gegis dijital bir giris Gzerindendir.

PID-CTRL

PID kontrolii. Siiriiciiniin bir proses degerini kontrol ettigi uygulamalar icin. Or.
pompa calistiran siiriiciiniin basing kontrolii. Olgiilen basing ve basing
referansi siriictiye baglanir.

T-CTRL

Moment Kontrol makrosu

SEQ CTRL

Sirali Kontrol makrosu. Sik sik, 6nceden tanimli bir hiz modeli Gizerinden
galisan uygulamalar icin (sabit hizlar ve hizlanma ve yavaglama rampalari).

USER 1 LOAD

Kullanici Makrosu 1 kullanima sunulmak tzere yukle. Yiklemeden énce
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama i¢in uygun olup
olmadigini kontrol edin.

USER 1 SAVE

Kullanici 1 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

Not: Bu makrolara dahil olmayan parametreler vardir. Bkz. 99.03 parametresi.

USER 2 LOAD

Kullanici Makrosu 2 kullanima sunulmak Gzere yikle. Yiklemeden 6nce
saklanmig parametre ayarlari ve motor modelinin uygulama i¢in uygun olup
olmadigini kontrol edin.

USER 2 SAVE

Kullanici 2 makrosunu sakla. Mevcut parametre ayarlarini ve motor modelini
saklar.

Not: Bu makrolara dahil olmayan parametreler vardir. Bkz. 99.03 parametresi.

99.03

APPLIC RESTORE

Aktif uygulama makrosunu orijinal ayarlarina geri yiikler (99.02).

- Eger standart bir makro (Fabrika, ..., Sirali Kontrol) aktifse, parametre
degerleri hazir deger ayarlarina geri yiiklenir (fabrika ayarlan). Istisnalar:
parametre grubu 99 parametre ayarlari degismez. Motor modeli degismeden
kalir.

- Kullanici Makrosu 1 veya 2 aktifse parametre deg@erleri son saklanan
degerlere geri yiklenir. Bundan baska, son saklanan motor modeline geri
yiiklenir. istisnalar: 16.05 ve 99.02 parametrelerinin ayarlar degismeden kalir.

Not: Bir makro bagka birine degistirildiginde parametre ayarlari ve motor
modeli ayni ilkeye gore geri yiiklenir.

NO

Yukleme yok

YES

Geri yukliyor

65535

99.04

MOTOR CTRL MODE

Motor kontrol modunu seger.

DTC

Dogrudan Moment Kontrol (Direct Torque Control ) modu bir gok uygulama igin
uygundur.

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin

Ad/Se¢im

Aciklama

FbEq

SCALAR

Skaler kontrol, DTC’nin uygulanamadidi 6zel durumlar igin uygundur. Skaler
kontrol modu asagidaki durumlarda tavsiye edilir:

- cok sayida motoru olan ¢oklu motor surtculeri igin

- motorun nominal akim degeri slrtictiniin (inverter) nominal ¢ikis akiminin 1/
6’sindan da kiiglikse

- sUrici, motor baglanmadan, test amagch kullanildiginda.

Not: Skaler kontrolde, DTC’nin 6ne ¢ikan 6zelligi olan motor kontrol
hassasiyetine ulasilamaz. Skaler ve DTC kontrol modlar arasindaki fark bu
kilavuzun ilgili parametre listelerinde gdsterilmistir. Skaler kontrol modunda izin
verilmeyen bazi standart 6zellikler vardir: Motor Tanimlama galistirmasi (grup
99 START-UP DATA), Hiz Limitleri (grup 20 LIMITS), Moment Limiti (grup 20
LIMITS), DC Tutma (grup 21 START/STOP), DC Miknatislama (grup 21
START/STOP), Hiz Kontrolér Ayarlama (grup 23 SPEED CTRL), Moment
Kontrolu (grup 24 TORQUE CTRL), Aki Optimizasyonu (grup 26 MOTOR
CONTROL), Aki Frenleme (grup 26 MOTOR CONTROL), Dislik Yik
Fonksiyonu (grup 30 FAULT FUNCTIONS), Motor Fazi Kayip Korumasi (grup
30 FAULT FUNCTIONS), Motor Sikisma Korumasi (grup 30 FAULT
FUNCTIONS).

65535

99.05

MOTOR NOM
VOLTAGE

Nominal motor gerilimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit
olmalidir.

1/2...2-UN

Gerilim. izin verilen aralik sirlictiniin 1/2 ... 2 - Uy degeridir.

Not: Motor izolasyonundaki stres her zaman suricu besleme gerilimine
baglidir. Bu ayni zamanda, motor gerilim nominal degerinin surtictintin nominal
degerinden ve suricinin beslemesinden disik oldugu durum icin de
gecerlidir.

99.06

MOTOR NOM
CURRENT

Nominal motor akimini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir.

Not: Dogru motor galistirma, motor miknatislama akiminin inverter nominal
akiminin %90’in1 asmamasini gerektirir.

0 e 2 ° I2hd

izin verilen aralik: ACS800’(in yaklagik 1/6 2 - lq degeri (99.04
parametresi= DTC).

izin verilen aralik: ACS800’(in yaklagik O ... 2 - I,,q degeri (99.04 parametresi=
SCALAR).

1=0,1A

99.07

MOTOR NOM FREQ

Nominal motor frekansini tanimlar.

8...300 Hz

Nominal frekans (tipik olarak 50 veya 60 Hz)

800 ...
30000

99.08

MOTOR NOM SPEED

Nominal motor hizini tanimlar. Motor gli¢ plakasindaki degere esit olmalidir.
Bunun yerine, motorun senkronize hizi veya baska bir yaklasik deger
verilemez!

Not: Eger 99.08 parametresi degismisse,20 LIMITS parametre grubundaki hiz
limitleri de otomatik olarak degisir.

1...18000 rpm

Nominal motor hizi

1...18000

99.09

MOTOR NOM
POWER

Nominal motor guictini tanimlar. Motor gii¢ plakasindakinin aynisina ayarlayin.

0...9000 kW

Nominal motor giici

0 ... 90000

Gergek sinyal ve parametreler
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Dizin Ad/Se¢im

Aciklama

FbEq

99.10 MOTOR ID RUN
MODE

Motor tanimlama tipini seger. Tanimlama sirasinda suricu, optimum motor

kontrolu i¢cin motor karakteristiklerini tanimlar. ID Run prosedurl Devreye alma;

ve I/O lizerinden kontrol bélimiinde agiklanmigtir.
Not: Asagidaki durumlarda ID Run (STANDARD veya REDUCED) segilmelidir:
- Calisma noktasi sifir hiz etrafinda ise ve/veya

- Motor nominal momentin Uzerinde genis hiz araligi icinde ve olgilmis
herhangi bir geri besleme olmadan moment araliginda ¢alisma gerektiginde.

Not: Eger parametresi 99.04 = SCALAR ise, ID Run (STANDARD veya
REDUCED) gergeklestirilemez:

ID MAGN

ID Run yok. ik startta motor modeli, motoru sifir hizda 20-60 s arasinda
miknatislayarak hesaplanir. Bu birgok uygulamada segilebilir.

STANDARD

Standart ID Run. Mimkiin olan en iyi kontrol hassasiyetini garantiler. ID Run
bir dakika kadar sirer.

Not: Motor calistirllan makineden mekanik olarak ayrilmalidir.

Not: ID Run start edilmeden énce dénus yéniunud kontrol edin. Calisma
sirasinda motor ileri yonde ddner.

UYARI! ID Run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50 ... 80
A arasinda calisir. ID RUN GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

REDUCED

Azaltilmis ID Run. Asagidaki durumlarda Standart ID Run yerine segilmelidir:

- mekanik kayiplar %20’den yuksekse (yani motor ¢alistirilan makineden
mekanik olarak ayrilamiyorsa)

- motor galisirken aki diistrilmesine izin verilmiyorsa (yani motor
terminallerinden beslenen entegral frenli bir motor durumunda).

Not: ID Run start edilmeden 6nce dénus yénunu kontrol edin. Calisma
sirasinda motor ileri yonde doner.

UYARI! ID Run sirasinda motor nominal hizin yaklasik %50 ... 80
A arasinda calisir. ID RUN GERCEKLESTIRMEDEN ONCE MOTORU
CALISTIRMANIN GUVENLI OLUP OLMADIGINI KONTROL EDIN!

99.11 DEVICE NAME

Siriclt veya uygulama adini tanimlar. Ad, kontrol panel ekraninda Surtcu
Secim Modunda goérundr. Not: Ad, sadece bir striict PC araci kullanilarak
girilebilir.

Gergek sinyal ve parametreler
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Hata izleme

Bolime genel bakis

Bu bélim olasi sebep ve ¢ozim yollariyla birlikte tiim uyari ve hata mesajlarini icerir.

Guvenlik

donanim kilavuzunun ilk sayfasinda yer alan Giivenlik Talimatlari, strlclyle

c UYARI! Siricinin bakimi sadece yetkili bir elektrikgi tarafindan yapilmalidir. Uygun
¢alismaya baslanmadan énce okunmalidir.

Uyar ve hata mesajlari

Panel gostergesindeki bir uyari ya da hata mesaji normal olmayan sirict durumunu
gosterir. Birgok uyari ve hatanin nedeni bu bilgi yardimiyla tanimlanip duzeltilebilir.
Eger duzeltilemiyorsa bir ABB temsilcisi ile temasa gecilmelidir.

Sirdcl kontrol paneli takili degilken galistirildiginda panel montaj platformundaki
kirmizi LED hatali durumu gdsterir. (Not: Bazi suricu tipleri standart olarak LED’lerle
uyumlu degildir.)

Mesajdan sonra parantez iginde yer alan dort basamakli kod numarasi fieldbus
haberlegmesi icindir (bkz. Fieldbus kontrol bolumu).

Resetleme nasil yapilir

Sirdcd, dijital girisle veya fieldbus ile, panelde RESET tusuna basilarak veya bir
sureligine besleme gerilimi kapatilarak resetlenebiir. Hata giderildiginde motor
yeniden start edilebilir.

Hata tarihgesi

Bir hata tespit edildiginde Hata Tarih¢esinde saklanir. Son hata ve uyarilar olayin
tespit edildigi zaman bilgisiyle birlikte saklanir. Ayrintili bilgi i¢in, bkz. Control panel
boluma.

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan uyari mesajlari

UYARI

SEBEP

YAPILMASI GEREKENLER

ACS 800 TEMP
(4210)

Sdrlci IGBT asin sicakhigl. Hata agma limiti
%100.

Ortam kosullarini kontrol edin.
Hava akimini ve fanin galigsmasini kontrol edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin.

Motor glictinii birim glcle karsilastirin.

Al < MIN FUNC
(8110)

(programmable
Fault Function
30.01)

Analog bir kontrol sinyali izin verilen
minimumdan dusuk bir degerde. Yanlis bir
sinyal seviyesi veya kontrol baglantilarinda bir
basarisizlik buna sebep olabilir.

Analog kontrol sinyal seviyesinin diizgiin olup
olmadigini kontrol edin.

Kontrol baglantilarini kontrol edin.
Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

BACKUP USED

Sirtict parametrelerinin PC’de saklama
yedeklemesi, kullanim igin yuklenir.

Yukleme tamamlanana kadar bekleyiniz.

BC OVERHEAT
(7114)

Fren kiyicisinda asiri yiklenme.

Siriclyu stop edin. kiyicinin sogumasini
bekleyin.

Kiyici agiri yiklenmesinden korunma
fonksiyonunun parametre ayarlarini kontrol
edin (Bkz. 27 BRAKE CHOPPER parametre
grubu).

Fren déngusiinun izin verilen limitler iginde
oldugundan emin olun.

Sirtci besleme AC geriliminin agiri
olmadigindan emin olun.

BRAKE ACKN Fren onay sinyalinde beklenmedik durum. Bkz. parametre grubu 42 BRAKE CONTROL.
(FF74) Fren onay sinyal baglantilarini kontrol edin.
BR OVERHEAT Fren direncinde agiri yiklenme. Sirlculyu stop edin. Direncin sogumasini
(7112) bekleyin.

Direng asiri yiklenmesinden korunma
fonksiyonunun parametre ayarlarini kontrol
edin (Bkz. 27 BRAKE CHOPPER parametre
grubu).

Fren déngustnin izin verilen limitler icinde
oldugundan emin olun.

CALIBRA DONE

Cikis akim transformatdrlerinin kalibrasyonu
tamamlandi.

Normal galismaya devam et.

CALIBRA REQ

Cikis akim transformatdrlerinin kalibrasyonu
gerekmekte. Eger slrucu skaler kontroldeyse
(99.04parametresi) ve skaler donerylkte
baslatma 6zelligi agiksa (21.08parametresi )
baslangigta gosterilir.

Kalibrasyon otomatik olarak baglar. Bir siire
bekleyin.

CHOKE OTEMP
(ff82)

Siricu cikis filtresinde agiri sicaklik. Denetim
kademeli sirtcilerde kullaniimakta.

Siriclyu stop edin. Sogumasini bekleyin.
Ortam sicakligini kontrol edin. Filtre faninin
dogru yonde donip donmedigini ve hava
akiminin serbest olup olmadigini kontrol edin.

Hata izleme
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UYARI

SEBEP

YAPILMASI GEREKENLER

COMM MODULE
(7510)

(programmable
Fault Function)

Siricl ve master arasindaki déngusel
haberlesme kaybolmus.

Fieldbus haberlesme durumunu kontrol edin.
Bkz. Fieldbus kontrolbdliumu, veya uygun bir
fieldbus adaptoér kilavuzu.

Parametre ayarlarini kontrol edin:

- grup 51 (fieldbus adaptor igin)

- grup 52 (Standart Modbus Hatti igin)
Kablo baglantilarini kontrol edin.

Master konfigiirasyonunun yapilip
yapillmadigini veya mesaj génderip/alip
almadigini kontrol edin.

EARTH FAULT
(2330)

(programmable
Fault Function
30.17)

Sirict muhtemelen motor veya motor
kablosunda topraklama hatasina bagli olarak
yuk dengesizligi tespit etti.

Motoru kontrol edin.
Motor kablosunu kontrol edin.

Motor kablosunda gii¢ faktor diizeltme
kondansatori veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

ENCODER A<>B
(7302)

Puls enkoder fazlama yanlis: Faz A faz B
terminaline baglanmis veya tam tersi.

Puls enkoder fazlari A ve B’nin baglantilarini
birbiriyle degistirin.

ENCODER ERR
(7301)

Puls enkoder ve modiil ve slirlici arasindaki
puls enkoder moduliinde haberlegsme hatasi.

Puls enkoderi ve baglantisini, puls enkoder
arayliz modull ve baglantisini ve parametre
grubu 50’nin ayarlarini kontrol edin.

ID DONE Sirici motor tanimlama miknatislamasini Normal ¢alismaya devam et.
gerceklestirdi ve calismaya hazir. Bu uyari
normal devreye alma islemlerine aittir.
ID MAGN Motor tanimlama miknatislamasi agik. Bu Siriclt motor tanimanin tamamlandigini
uyari normal devreye alma iglemlerine aittir. gOsterene kadar bekleyin.
ID MAGN REQ Motor tanimlama gerekmektedir. Bu uyari Tanimlama Mikantislamasina Start tusuna
normal devreye alma islemlerine aittir. Stricl basarak veya ID Run (Bkz. 99.10parametresi )
motor tanimanin asagidakilerden hangisiyle secerek baslayin .
gerceklestirilecegini kullanicinin segmesini
bekler: Tanimlama Miknatislama ile veya
ID Run ile.
ID N CHANGED Sirtcinin ID numarasi 1'den degistirildi. ID numarasini 1’e geri degistirin. Bkz. Kontrol
paneli bélimd.
ID RUN SEL Motor Tanimlama Calistirma segili ve stirlicl Tanimlama Calistirma baslatmak igin Start
ID Run baglatmaya hazir. Bu uyari ID Run tusuna basin.
islemlerine aittir.
10 CONFIG Uygulama programinda bir sinyal arayiiz Hata fonksiyonu agiklamasini kontrol edin

olarak opsiyonel I/0O uzanti veya fieldbus
modulinin ¢ikis veya girisi secilmis ancak
uygun /O uzanti modili ile haberlesme buna
uygun olarak kurulmamis.

(30.22parametresi) ve parametre grubu 98
OPTION MODULES. Gerekli oldugu yerde
ayarlar dizeltin.

MACRO CHANGE

Makro yikleniyor veya Kullanici makro
saklaniyor.

Sdrlci goérevi tamamlayana kadar bekleyin.

Hata izleme
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UYARI SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
MOTOR STALL Motor sikisma bdlgesinde galistiriliyor. Bunun Motor yukinu ve suriicinin degerlerini kontrol
(7121) sebebi agiri yuk veya yetersiz motor giicu edin.

(programmable

Fault Function
30.10)

olabilir.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

MOTOR STARTS Motor Tanima Calistirmasi baslar. Bu uyari ID Siriict motor tanimanin tamamlandigini
Run islemlerine aittir. gbsterene kadar bekleyin.

MOTOR TEMP Asirt motor sicakligi. Bunun sebebi asir yuk, Motor degerlerini, yiiki ve sogutmayi kontrol

(4310) yetersiz motor giicl, uyumsuz sogutma veya edin.

(programmable

Fault Function
30.04 ... 30.09)

hatali devreye alma verisi olabilir.

Devreye alma verisini kontrol edin.
Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

MOTOR 1 TEMP
(4312)

Olgiilen motor sicakhdi, 35.02 parametresi
tarafindan girilen alarm limitini asmis.

Alarm limitinin degerini kontrol edin.

Gergek sensor sayisinin parametre tarafindan
girilen deg@erler ile 6rtisup 6rtismedigini
kontrol edin.

Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin
dizgun oldugundan emin olun: Sogutma fani,
sogutma yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

MOTOR 2 TEMP
(4313)

Olgiilen motor sicakhdi, 35.05 parametresiyle
girilen alarm limitini agsmis.

Alarm limitinin degerini kontrol edin.

Gergek sensor sayisinin parametre tarafindan
girilen degerler ile 6rtistp ortismedigini
kontrol edin.

Motoru sogumaya birakin. Motor sogutmanin
diizglin oldugundan emin olun: Sogutma fani,
sogutma yuzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

PANEL LOSS
(5300)

(programmable
Fault Function
30,02)

Siricu igin aktif kontrol konumu olarak
segcilmis bir kontrol paneli haberlesmeyi
kesmis.

Panel baglantisini kontrol edin (Bkz. donanim
kilavuzu).

Kontrol panel konnektoriini kontrol edin.
Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

POINTER ERROR

Kaynak secim (imleg) parametresi varolmayan
parametre dizinini isaret etmekte.

Kaynak secim (imleg) parametre ayarlarini
kontrol edin.

REPLACE FAN

inverter sogutma faninin galisma siiresi
tahmini Gmrind agmis.

Fani degistirin. Fan ¢alisma suresi sayacini
resetleyin01.44.

SLEEP MODE Uyku fonksiyonu uyuma moduna girmis. Bkz. 40 PID CONTROLparametre grubu.
SYNCRO SPEED Motor nominal hizin 99.08 parametresine Nominal hizini motor plakasindan kontrol edip
ayarlanmig degeri yanlis: Degder motorun 9.08 parametresini ona gdre ayarlayin.
senkronize hizina fazla yakin. Tolerans %0.1.
Bu uyari sadece DTC modunda aktiftir.
THERMISTOR Asirt motor sicakligi. Motor termik koruma Motor nominal degerlerini ve yuku kontrol edin.
(4311) modu TERMISTOR secimindedir.

(programmable
Fault Function
30.04 ... 30.05)

Devreye alma verisini kontrol edin.

Termistor ile DI6 dijital girisi arasindaki
baglantilari kontrol edin.

Hata izleme




179

UYARI SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
T MEAS ALM Motor sicaklik élgimu kabul edilebilir araliin Motor sicaklik 6l¢ciim devresinin baglantilarini
disinda. kontrol edin. Devre semasi i¢in Bkz. Program
ozellikleri.
UNDERLOAD Motor yuki ¢ok dusuk. Bu galistirilan Calistirilan ekipmanda bir sorun olup
(fféa) ekipmandaki bulunan bir serbest birakma olmadigini kontrol edin.

(programmable
Fault Function
30,13)

mekanizmasi sebebiyle olmus olabilir.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

Hata izleme
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Kontrol paneli tarafindan olusturulan uyari mesajlari

UYARI

SEBEP

YAPILMASI GEREKENLER

DOWNLOADING
FAILED

Panelin yikleme fonksiyonu basarisiz oldu.
Panelden
surlicliye veri kopyalanamadi.

Panelin lokal modda oldugundan emin olun.
Yeniden deneyin(hatta parazit olabilir).
ABB temsilcisi ile temasa gegin.

DRIVE IS
RUNNING
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Motor galisirken yikleme yapilamaz.

Motoru stop edin. Yiklemeyi gergeklestirin.

NO
COMMUNICATION
X)

Panel Hattinda hatali donanim iglemi veya
baglanti sorunu.

Panel Hat baglantilarini kontrol edin.

RESET tusuna basin. Panel reseti yarim
dakikayi bulabilir, litfen bekleyin.

(4) = Panel tipi ve surlcl uygulama programi
suriminde uyumuzluk.

Panel tipi ile strtici uygulama programinin
surimund kontrol edin. Panel tipi panel
kapagina basilmistir. Uygulama programi
surimi 33.02 parametresinde kaydedilmigtir.

NO FREE ID
NUMBERS ID
NUMBER
SETTING NOT
POSSIBLE

Panel Hattinda 31 istasyon bulunmakta.

ID numarasini kullanilir hale getirmek tzere
hattaki baska bir istasyonu ¢ikarin.

NOT UPLOADED
DOWNLOADING
NOT POSSIBLE

Higbir kaydetme fonksiyonu
gerceklestiriimemis.

Yuklemeye baglamadan 6nce kaydetme
fonksiyonunu yerine getirin. Bkz. Kontrol
panelibolimu .

UPLOADING
FAILED

Panelin kaydetme fonksiyonu basarisiz oldu.
Sirucuden panele higbir veri kopyalanamadi.

Yeniden deneyin(hatta parazit olabilir).
ABB temsilcisi ile temasa gegin.

WRITE ACCESS
DENIED
PARAMETER
SETTING NOT
POSSIBLE

Belli parametreler motor galisirken degisiklik
yapmaya izin vermez. Denendiginde
degisiklikler kabul edilmez ve bir uyari
gOsterilir.

Parametre kilidi acik.

Motoru stop ettirin ve parametre degerini
degistirin.

Parametre kilidini agin (Bkz. 16.02
parametresi).

Hata izleme
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Surucu tarafindan olusturulan hata mesajlari

HATA

SEBEP

YAPILMASI GEREKENLER

ACS 800 TEMP
(4210)

Siricl IGBT asiri sicakhgi. Hata agma limiti
%100.

Ortam kosullarini kontrol edin.
Hava akimini ve fanin galismasini kontrol edin.

Sogutma blogu kanatlarinda birikmis toz olup
olmadigini kontrol edin.

Motor guictini birim glgle karsilastirin.

Al < MIN FUNC
(8110)

(programmable
Fault Function
30.01)

Analog kontrol sinyali, hatali sinyal seviyesi
veya kontrol baglantisinda hata sebebiyle izin
verilen deg@erin altinda.

Analog kontrol sinyal seviyesinin diizglin olup
olmadigini kontrol edin.

Kontrol baglantilarini kontrol edin.
Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

BACKUP ERROR

Sirtcu parametrelerinin PC’de saklanan
kopyalarini yiklemede basarisizlk.

Tekrar deneyin. Baglantilari kontrol edin.
Parametrelerin strtcu ile uyumlu olup
olmadigindan emin olun.

BC OVERHEAT
(7114)

Fren kiyicisinda asiri yiklenme.

Sdriclyu stop edin. Kiyiclyl sogumaya
birakin.

Direng asir yiklenmesinden korunma
fonksiyonunun parametre ayarlarini kontrol
edin (Bkz. 27 BRAKE CHOPPER parametre
grubu).

Fren déngusundn izin verilen limitler icinde
oldugundan emin olun.

Sdrlcinin besleme AC geriliminin asiri
olmadigindan emin olun.

BC SHORT CIR Fren kiyici IGBT(ler)de kisa devre. Fren kiyiciyi degistirin. Fren direncinin bagh ve
(7113) hasarsiz oldugundan emin olun.
BRAKE ACKN Fren onay sinyalinde beklenmedik durum. Bkz.42 BRAKE CONTROL parametre grubu.
(ff74) Fren onay sinyal baglantilarini kontrol edin.
BR BROKEN Fren direnci baglanmamis veya hasarl. Direnci ve diren¢ baglantisini kontrol edin.
(7110) Fren direncinin diren¢g nominal degeri ¢ok Diren¢ nominal degerinin belirtilenle

yuksek. uyustugundan emin olun. Suriici donanim

kilavuzuna bakin.

BR OVERHEAT Fren direncinde agsiri yiklenme. Siriculyu stop edin. Direnci sogumaya birakin.
(7112) Direng asiri yiiklenmesinden korunma

fonksiyonunun parametre ayarlarini kontrol
edin (Bkz. 27 BRAKE CHOPPER parametre
grubu).

Fren donglslnun izin verilen limitler iginde
oldugundan emin olun.

Sdrlcinin besleme AC geriliminin asiri
olmadigindan emin olun.

BR WIRING (7111)

Fren direncinin yanlis baglanmasi.

Direng baglantisini kontrol edin. Fren
direncinin hasarsiz oldugundan emin olun.

Hata izleme
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COMM MODULE
(7510)

(programmable
Fault Function)

Sirucu ve master istasyonu ile dongusel
haberlesme kaybedildi.

Fieldbus haberlesme durumunu kontrol edin.
Bkz. Fieldbus kontrolbdliumu, veya uygun bir
fieldbus adaptér kilavuzu.

Parametre ayarlarini kontrol edin:

- grup 51 (fieldbus adaptor igin) veya
- grup 52 (Standart Modbus Hatti igin)
Kablo baglantilarini kontrol edin.

Masterin haberlesme yapip yapamadigini
kontrol edin.

CURR MEAS Cikis akim 6lgiim devresinde akim Akim transformatortiniin Ana Devre Arayliz
(2211) transformator hatasi. Karti, INT ile yaptigi baglantilari kontrol edin.
DC HIGH RUSH Sdrlcu besleme geriliminde asirilhik. Besleme Besleme gerilim seviyesini, structnin gerilim
(FF80) gerilimi stirict nominal gerilim degerinin degderini ve surlclye izin verilen gerilim

(415,500 veya 690 V) %124’Un0n Uzerindeyse
motor hizi agma seviyesine (nominal hizin
%40’1) hamle (rush) yapar.

araligini kontrol edin.

DC OVERVOLT
(3210)

Ara devrede asiri DC gerilimi. DC asir gerilim
agma seviyesi 1.3 - Ujnay burada Uypmax
sebeke gerilim araliginin maksimum degeridir.
400 V surtcl igin Uqpax 415 V demektir. 500 V
sUriich igin Uymax 500 V demektir. Ara devrede
sebeke gerilim agma seviyesine karsilik gelen
gergek gerilim 400 V sirtci igin 728 VDC ve
500 V siiriici igin 877 VDC dir.

Asiri gerilim kontrolérinin agik oldugundan
emin olun (Parametre 20.05).

Statik veya gegici asiri gerilim olup olmadigina
bakmak i¢in sebekeyi kontrol edin.

Fren kiyici ve direncini (eger kullanihiyorsa)
kontrol edin.

Yavaslama rampasini kontrol edin.

Serbest durug fonksiyonunu (eger
uygulanabiliyorsa) kullanin.

Siriclyd bir fren kiyici ve fren direnci
uygulayarak yeniden galistirin.

DC UNDERVOLT
(3220)

Eksik sebeke fazi, sigorta atmasi veya
dogrultucu kopristindeki igsel bir hata
sebebiyle ara devredeki DC geriliminde
yetersizlik.

DC duguk gerilim agma seviyesi 0.65 - Uiin
dir. Burada Uq i, sebeke gerilim araliginin
minimum degeridir. 400 V ve 500 V surlculer
icin, Uqmin 380 V demektir. 690 V sirlciler igin
U1min 525 V demektir. 400 ve 500 V
surlculerde ara devre gerilim agma seviyesi
307 VDC, 690 V siricllerde ara devre gerilim
agma seviyesi 425 VDC’dir.

Sebeke gerilimini ve sigortalari kontrol edin.

EARTH FAULT
(2330)
(programmable

Fault Function
30.17

Sirticii muhtemelen motor veya motor
kablosunda topraklama hatasina bagli olarak
yuk dengesizligi tespit etti.

Motoru kontrol edin.
Motor kablosunu kontrol edin.

Motor kablosunda gug¢ faktor diizeltme
kondansatoru veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.

ENCODER A<>B
(7302)

Puls enkoder fazlama yanlis: Faz A faz B
terminaline baglanmis veya tam tersi.

Puls enkoder fazlari A ve B’nin baglantilarini
birbiriyle degistirin.

Hata izleme
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ENCODER ERR
(7301)

Puls enkoder ve puls enkoder arayiiz moduilu
arsinda veya modul ve surlcl arasinda
haberlesme hatasi.

Puls enkoder ve baglantisini, modil ve
baglantisini ve parametre grubu 50 ENCODER
MODULE ayarlarini kontrol edin.

EXTERNAL FLT
(9000)

(programmable
Fault Function
30,03)

Harici cihazlardan birinde hata.
(Bu bilgi programlanabilir dijital giriglerden biri
kullanilarak konfigiire edilebilir.)

Harici cihazlarda hata olup olmadigini kontrol
edin.

30.03 HARICI HATA parametresini kontrol
edin.

FAN OVERTEMP

Sdrtcu gikis filtre faninda agsiri sicaklik. Step-

Sdrlciyu stop edin. Sogumasini bekleyin.

(ff83) up sdricilerde kullaniimakta. Ortam sicakhgini kontrol edin. Fanin dogru
yonde doéniip dénmedigini ve hava akiminin
serbest olup olmadigini kontrol edin.

ID RUN FAIL Motor ID Run basariyla tamamlanamadi. Maksimum hizi (20.02 parametresi ) kontrol
edin. Motor nominal hizinin (99.08
parametresi) en az %80’i kadar olmalidir.

/O COMM ERR Kontrol karti, CH1 kanalinda haberlesme CH1 kanalindaki fiber optik kablolarin

(7000) hatasi. baglantilarini kontrol edin.

Elektromanyetik arayiiz.

CH1 kanalina baglanmis tiim 1/0O moddillerini
(eger mevcutsa) kontrol edin.

Ekipmanin diizgln topraklanip
topraklanmadigini kontrol edin. Etrafta ylksek
emisyon cihazlarinin olup olmadigini kontrol
edin.

LINE CONV (ff51)

Hat tarafindaki konvertorde hata.

Paneli motor tarafindaki konvertér kontrol
kartindan hat tarafindaki konvertor kontrol
kartina alin.

Hata aciklamasi igin hat tarafindaki konvertor
kilavuzuna bakin.

MOTOR PHASE
(ff56)

(programmable
Fault Function
30,16)

Motor fazlarindan biri, motorda,motor
kablosunda, termik rolede(eger kullaniliyorsa)
olusan bir hata sebebiyle veya i¢sel bir hata
yuzunden kaybolmustur.

Motoru ve motor kablosunu kontrol edin.
Termik roleyi (kullanihyorsa) kontrol edin.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
Bu korumayi devreden cikarin.

MOTOR STALL
(7121)

(programmable
Fault Function

Motor, 6rnegin asiri yiik veya yetersiz motor
glcl sebebiyle sikisma bélgesinde
calismaktadir.

Motor yikinU ve sirticiiniin nominal
degerlerini kontrol edin.
Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

30.10 ... 30.12)
MOTOR TEMP Asin yUk, yetersiz motor guc, yetersiz Motor nominal de@erlerini ve yuki kontrol edin.
(4310) sogutma veya hatall devreye alma verisi Devreye alma verisini kontrol edin.

(programmable
Fault Function
30.04 ... 30,09)

sebebiyle asir (veya asiri gortinen) motor
sicakligr.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

MOTOR 1 TEMP

4312)

Olgiilen motor sicakhdi, 35.03 parametresiyle
girilen hata limitini agsmis.

Hata seviyesinin degerini kontrol edin. Motoru

sogumaya birakin. Motor sogutmanin diizgin

oldugundan emin olun: Sogutma fani, sogutma
ylzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.

Hata izleme




184

HATA SEBEP YAPILMASI GEREKENLER
MOTOR 2 TEMP Olguilen motor sicakhdi, 35.06 parametresiyle Hata seviyesinin degerini kontrol edin. Motoru
(4313) girilen hata limitini agsmis. sogumaya birakin. Motor sogutmanin dizgin
oldugundan emin olun: Sogutma fani, sogutma
ylzeylerinin temizligi vs. kontrol edin.
NO MOT DATA Motor verisi verilmemis veya motor verisi Motor verisini 99.04 ... 99.09 parametreleriyle
(ff52) inverter verisiyle ortiismuyor. karsilastirin.
99.04 ... 99.09.
OVERCURRENT Cikis akimi agma limitini asiyor. Motor yukini kontrol edin.
(2310) * Hizlanma rampasini kontrol edin.
Motoru ve motor kablosunu (fazlama da dahil
olmak lizere) kontrol edin.
Motor kablosunda gug¢ faktor diizeltme
kondansatoru veya dalga emici
bulunmadigindan emin olun.
Enkoder kablosunu (fazlama da dahil olmak
Uzere) kontrol edin.
OVERFREQ (7123) | Yanlhs ayarlanmis minimum/maksimum hizlar, Minimum/maksimum hiz ayarlarini kontrol
yetersiz fren momenti veya moment edin.
referansini kullanirken ylkteki degisimler Motor frenleme momenti igin yeterliligi kontrol
sebebiyle motor, izin verilen hizdan daha hizli | g4in.
donmekte. Moment kontrolinin kullanilirhdini kontrol
Agma seviyesi, galisma araligi mutlak ec'iln. .
maksimum hiz limitinden (Dogrudan Moment | Bir fren kiyici veya direng(ler)e gerek olup
Kontrol modu aktifken) veya frekans limitinden | olmadigini kontrol edin.
(Skaler kontrol aktifken) 40 Hz yukarida.
Calisma araligi limitleri 20.01 ve 20.02
parametreleriyle (DTC modu aktifken) veya
20.07 veya 20.08 parametreleriyle (Skaler
Kontrol aktifken) ayarlanir.
PANEL LOSS Siricu igin etkin kontrol konumu olarak Panel baglantisini kontrol edin (Uygun
(5300) secilmis bir kontrol paneli veya DrivesWindow donanim kilavuzuna bakin).
(programmable haberlesmeyi kesmis. Kontrol panel konnektériini kontrol edin.
ggli)ltzl):unctlon Montaj platformuna kontrol paneli yerlestirin.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.
DrivesWindow baglantisini kontrol edin.

PPCC LINK (5210)
%)

INT karta yapilan fiber optik baglanti hatal.

Fiber optik kablolarini kontrol edin.

RUN DISABLE Calisma Izni sinyali alinmamistir. 16.01 parametre ayarini kontrol edin. Sinyali
acin veya secilen kaynagin baglantilarini
kontrol edin.

SLOT OVERLAP iki opsiyon modiilii ayni arayiiz segim 98 OPTION MODULES grubundaki baglanti

baglantisina sahiptir. araylz segimlerini kontrol edin.

START Start kilidi sinyali alinmadi. RMIO kartindaki Start Kilidi girisine bagh

INTERLOCK devreyi kontrol edin.

Hata izleme
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SUPPLY PHASE
(3130)

Eksik sebeke fazi, sigorta atmasi veya
dogrultucu kdéprisindeki icsel bir hata
sebebiyle ara devredeki DC gerilimi salinim
yapmakta.

DC gerilimindeki salinim DC geriliminin ylizde
13’Une geldiginde bir agma meydana gelir.

Sebeke sigortalarini kontrol edin.

Sebeke besleme geriliminde bir dengesizlik
olup olmadigini kontrol edin.

THERMAL MODE

Motor termik koruma modu yiksek gugli bir
motor i¢cin DTC’ye ayarlanir.

Bkz. 30.05parametresi.

THERMISTOR
4311)

(programmable
Fault Function

Asiri motor sicakhgi (TERMISTOR segimi aktif
olan bir motor termik koruma fonksiyonu
tarafindan tespit edilmis).

Motor nominal de@erlerini ve yuki kontrol edin.
Devreye alma verisini kontrol edin.

Termistor baglantilarini kontrol edin.

Termistor kablo baglantilarini kontrol edin.

30.04 ... 30.05)
UNDERLOAD Motor yiki, 6rnegin calistirilan ekipmaninda Calistirilan ekipmanda bir sorun olup
(fféa) bulunan bir serbest birakma mekanizmasi olmadigini kontrol edin.

(programmable

Fault Function
30,13 ... 30,15)

sebebiyle gok dislk.

Hata Fonksiyon parametrelerini kontrol edin.

USER MACRO

Saklanmis Kullanici Makrosu yok veya dosya
eksik.

Kullanici Makrosu yarat.

*) Paralel inverterli yuksek gug¢ birimleri ile ilgili ayrintili bilgi hata komutu03.12’de verilmisgtir.
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Bolime genel bakis

Bu boliimde striictinin bir haberlesme agi tizerinden harici cihazlarla nasil kontrol
edilebilecegi anlatiimaktadir.

Sisteme genel bir bakig

Sirdcl, strdcinin uzatma yuvasi 1’e monte edilmis bir adaptér moduili veya RDCO
(DDCS Haberlesme Opsiyonu) modilinin CHO kanalina bagh bir fieldbus adaptor
kullanarak harici bir kontrol sistemine (genelde fieldbus hiz kontrol cihazi olmak
Uzere) baglanabilir. (Bir Advant Fieldbus 100 sistemine baglanmak icin harici bir

AF 100 arayuzu kullantlir.)

Kontrol6r

I‘ I‘ I Fieldbus
|

Fieldbus

ACS800

Diger
cihazlar

p—

(%

& Ya bir Rxxx ya da Nxxx, ve
bir RMBA-01 adaptdri ayni
anda baglanabilir.

Fieldbus Adaptér (%
Rxxx
Yuva 1
5
X (RMBA-01 Adaptor
% Std. Modbus Hatti _
& ||| Yuva1veya2 Fieldbus Adaptor
NXxx
RDCO Haber. | CHO
. veya
(=] Modul (DDCS)
JAN LT AF 100 Arayiizii
- T (6r. AC 80)
Veri Akisi

Kontrol Komutu (KK)
<«—— Referanslar

——Durum Komutu (DK)——#»

Gercek Degerler ———

Parametre R/W Istek/Tepkileri

|

Sekil 1 Fieldbus kontrol.

Proses 1/O (Déngusel)

Servis Mesaijlari (Déngiisel olmayan)

Fieldbus kontrol



188

Surdcl tim kontrol bilgisini fieldbus arayizinden almak Gzere ayarlanabilir veya
kontrol, fieldbus araylizi ve diger mevcut kaynaklar, or. dijital ve analog girisler,

arasinda dagitilabilir.

Bir fieldbus adaptor moduli yoluyla haberlesmeyi kurmak

Not: RMBA-01 modulinin setup yapilmasiyla ilgili talimatlar igin Bkz. Asagida
Standart Modbus Hatti araciligiyla haberlesmeyi kurma.

Sirdcuyu fiedlbus kontrol igin konfiglire etmeden 6nce adaptér moduli sdrticinin
Donanim Kilavuzu ve modul kilavuzunda yer alan talimatlara uygun olarak mekanik
ve elektriksel olarak monte edilmelidir.

Sonra sirtcu ve fieldbus adaptér modull arasindaki haberlesme 98.02 parametresi
ayarlanarak aktiflestirilir. Haberlesme baslatildiktan sonra modiiliin konfiglrasyon
parametreleri strictde parametre grubu 51’de kullanilir hale gelir.

Tablo 1 Fieldbus adaptbr baglantisi icin haberlesme setup parametreleri.

Parametre Alternatif ayarlar

CHO ile kontrol i¢in
ayarlama
fieldbus kontrol

Fonksiyon/Bilgi

HABERLESME BASLATMA

98.02 NO; FIELDBUS; FIELDBUS Sirtcu ile fieldbus adaptér moduli
ADVANT; STD arasindaki haberlesmeyi baslatir. Modiil
MODBUS; setup parametrelerini (Grup 51) aktiflestirir.
CUSTOMISED

98.07 ABB SURUCULERI; | ABB SURUCULERI, Siriict tarafindan kullanilan haberlesme
GENERIC; GENERIC veya profilini seger. Bkz. Asagida Haberlesme
CSA 2.8/3.0 CSA 2.8/3.0 profilleri.

ADAPTOR MODUL KONFIGURASYONU

51.01 MODULE TYPE | —

Fieldbus adaptér moduli tipini géruntdler.

51.02 (FIELDBUS
PARAMETER 2)

51.26 (FIELDBUS
PARAMETER 26)

Bu parametreler adaptér modiliine 6zguddur. Ayrintili bilgi igin modil kilavuzuna bakin. Bu
parametrelerin hepsinin gortinir olmayabilecegini unutmayin.

51.27 FBA PAR
REFRESH*

(0) DONE;
(1) REFRESH

Degistirilen herhangi bir parametre fieldbus
ayarinin gegerligini denetler. Yenilemeden
sonra deger otomatik olarak YAPILDI
durumuna doner.

51.28 FILE CPI FW
REV*

xyz (binary coded
decimal)

Sirucunln hafizasinda saklanan fieldbus
adaptoér konfigrasyon dosyasinin CPI
programlama yazilimi revizyonunu gdésterir.
X = ana revisyon numarasi; y = kiigik
revizyon numarasi; z = diizeltme numarasi.
Ornek: 107 = revizyon 1.07.

Fieldbus kontrol
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Parametre

Alternatif ayarlar

CHO ile kontrol igin
ayarlama
fieldbus kontrol

Fonksiyon/Bilgi

51.29 FILE CONFIG xyz (binary coded - Sirtcinin hafizasinda saklanan fieldbus
ID* decimal) adaptér moduli konfiglirasyon dosyasini
gOsterir. Bu bilgi suriicii uygulama programi
bagimlidir.
51.30 FILE CONFIG xyz (binary coded - Sirlcinin hafizasinda saklanan fieldbus
REV* decimal) adaptér konfigrasyon dosyasinin
revizyonunu gdsterir. x = ana revizyon
numarasi; y = ku¢uk revizyon numarasi;
z = diizeltme numarasi. Ornek: 1 = revizyon
0,01.
51.31 FBA STATUS (0) IDLE; - Adaptér moduliin durumunu goésterir.
(1) EXEC. INIT; IDLE = Adaptér konfigiire edilmemis.
(2) TIME OUT; EXEC. INIT = Adaptor baslatil
(3) CONFIG . aptor baslatiliyor.
ERROR; TIME OUT= Adaptor ve sirtici arasindaki
(4) OFF-LINE; haberlesmede bir zaman asimi
(5) ON-LINE; gergeklesmistir.
(6) RESET CONFIG ERROR = Adaptér konfiglirasyon

hatasi. Adaptorin CPI programlama
yazilimi revizyonunun ana ve kuguk
revizyon kodu suriiciinun hafizasindaki
konfiglirasyon dosyasinda belirtilenden
farkhdir.

OFF-LINE = Adaptdr kapall durumda.
ON-LINE = Adaptoér agik durumda.

RESET = Adaptoér bir donanim resetleme
gergeklestiriyor.

51.32 FBA CPI FW
REV

Modyiliin CPI program revizyonunu gosterir.
X = ana revizyon numarasl; y = alt revizyon
numarasi; z = diizeltme numarasi. Ornek:
107 = revizyon 1.07.

51.33 FBA APPL FW
REV

Modliin uygulama programinin
revizyonunu gdsterir. x = ana revizyon
numarasi; y = alt revizyon numarasi;
z = diizeltme numarasi. Ornek: 107 =
revizyon 1.07.

*51.27 - 51.33 parametreleri sadece Rxxx tipi fieldbus adaptoru takiliyken gorindar.

Grup 51 parametreleri ayarlandiktan sonra stirlici kontrol parametreleri Tablo 4 'de
gosterilmekte) kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapiimalidir.

Yeni ayarlar surtcuye bir sonraki gu¢ verilmesinde veya 51.27 parametresi
aktiflestirildiginde etkin hale gegerler.

Fieldbus kontrol
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Standart Modbus Hatti araciligiyla haberlesmeyi kurma

Sdrucunin 1. veya 2. yuvalarindan birine takilmig bir RMBA-01 Modbus Adaptord,
Standart Modbus Hatti adinda bir araytiz olusturur. Standart Modbus Hatti,
surdcunun bir Modbus hiz kontrol cihazi (sadece RTU protokoli) tarafindan harici
olarak kontrol edilmesi igin kullanilabilir.

Kontroli Standart Modbus Hattindan baska bir fieldbus adaptoriine gegirmek
mimkindir. ikinci durumda RMBA-01 yuva 2'ye, fieldbus adaptér ise yuva 1’e takilir
(veya opsiyonel RDCO-Ox kartinin CHO kanalina baglanir).

Haberlesme kurulumu

Standart Modbus Hatti aracihigiyla haberlesme 98.02 parametresini STD MODBUS
olarak ayarlamakla baslatilir. Sonra grup 52’deki haberlesme parametreleri
ayarlanmalidir. Asagidaki tabloya bakin.

Tablo 2 Standart Modbus Hatti igcin haberlesme kurulum parametreleri.

Parametre Alternatif Ayarlar Standart Modbus Hatti Fonksiyon/Bilgi
araciligiyla Kontrol i¢in
Ayarlama
HABERLESME BASLATMA
98.02 NO; FIELDBUS; STD MODBUS Sirucu (Standart Modbus Hatti) ve
ADVANT; STD Modbus protokol hiz kontrol cihazi
MODBUS; arasindaki haberlesmeyi baglatir. Grup
CUSTOMISED 52’de yer alan haberlesme
parametrelerini aktiflestirir.
98.07 ABB SURUCULERI; | ABB DRIVES Sirici tarafindan kullanilan haberlesme
GENERIC; profilini secer. Bkz. agagidaki bolim
CSA 2.8/3.0 Haberlesme Profilleri.

COMMUNICATION PARAMETERS

52.01 1to 247 - Standart Modbus Hattindaki stirtici
istasyon numarasini belirler.
52.02 600; 1200; 2400; - Standart Modbus Hatti i¢in haberlesme
4800; 9600; 19200 hizi.
52.03 ODD; EVEN; - Standart Modbus Hatti i¢in parite ayari.
NONE1STOPBIT;
NONE2STOPBIT

Grup 52 parametreleri ayarlandiktan sonra stirlici kontrol parametreleri Tablo 4 'de
gosterilmekte) kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapiimalidir.
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Modbus kontrolor hafizasinda Kontrol Komutu, Durum Komutu, referanslar ve

gercek degerler asagidaki gibi eslenir:

Fieldbus kontrol cihazindan Siiriciiden fieldbus kontrol cihazina
siiriiciiye veri aktarimi veri aktarimi

Adres icindekiler Adres icindekiler

40001 Kontrol Word 40004 Durum Word
40002 Referans 1 40005 Gergek 1

40003 Referans 2 40006 Gergek 2

40007 Referans 3 40010 Gergek 3

40008 Referans 4 40011 Gergek 4

40009 Referans 5 40012 Gergek 5

Modbus haberlesme ile ilgili ayrintili bilgi icin Modicon web sitesine
http:\\www.modicon.com bagvurabilirsiniz.

Fieldbus kontrol
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Advant Fieldbus 100 (AF 100) baglantisi kurma

Suriciyle AF(Advant Fieldbus) 100 arasindaki baglanti diger fieldbuslarla
arasindakine benzer, tek farki asagida listelenmis AF 100 arayizlerinden birinin
fieldbus adaptoér yerine kullaniimasidir. AF 100 araylzu, fiber optik kablolarla
suricunun icinde yer alan RDCO kartindaki CHO kanalina baglanir.

Asagida uygun AF 100 arayuzlerinin bir listesi yer almaktadir:

+ CI810A Fieldbus Haberlesme Arayiizii (FCI — Fieldbus Communication
Interface )
TB811 (56 MBd) veya TB810 (10 MBd) Optik ModuleBus Port Araytizi
gerekmektedir

* Advant Kontrol Cihazi 70 (AC 70)
TB811 (56 MBd) veya TB810 (10 MBd) Optik ModuleBus Port Araytizii
gerekmektedir

* Advant Kontrol Cihazi 80 (AC 80)
Optik ModuleBus badlantisi: TB811 (5 MBd) veya TB810 (10 MBd) Optik
ModuleBus Port Araylizii gerekmektedir
DriveBus baglantisi: RDCO-01 Haberlesme Opsiyonu ile RMIO-01/02 Kartina
baglanabilirlik.

Yukaridaki arayuzlerden biri zaten AF 100 barasinda (bus) mevcut olabilir. Eger
yoksa CI810A Fieldbus Haberlesme Araylzu, TB810 ve TB811 Optik ModuleBus
Port Arayizleri ve bir TC505 Trunk Tipasi iceren bir Advant Fieldbus 100 Adaptér
takimi (NAFA — 01) ayri olarak mevcuttur. (Bu bilesenlerle ilgili ayrintili bilgi icin Bkz.
S800 I/0 User’s Guide, 3BSE 008 878 [ABB Industrial Systems, Vasteras,
Sweden])).

Optik bilegen tipleri

TB810, 10 MBd bilesenlerine sahipken TB811 Optik ModuleBus Port Araytzi 5 MBd
optik bilesenlerle donatiimistir. 5 MBd bilesenler 10 MBd bilesenlerle
ortismediginden bir fiber optik hattaki tim optik bilesenler ayni cinsten olmalidir.
TB810 ile TB811 arasinda yapilacak segim baglanacagi ekipmana gore belirlenir.

Asagidaki ekipmana sahip bir surlclyle baglanti yapildiginda TB811 (5 MBd)
kullaniimalidir:

+ RDCO-02 Haberlesme Opsiyonlu RMIO-01/02 Karti

+ RDCO-03 Haberlesme Opsiyonlu RMIO-01/02 Karti

Asagidaki ekipmana baglanti yapildiginda TB810 (10 MBd) kullaniimalidir:
* RDCO-01 Haberlesme Opsiyonlu RMIO-01/02 Karti

+ NDBU-85/95 DDCS Dallanma Birimi.
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Haberlesme Kurulumu

Sirdcl ile AF 100 araylizu arasindaki haberlesme 98.02 parametresini ADVANT
olarak ayarlayarak aktiflestirilir.

Tablo 3 AF 100 baglantisi igcin haberlesme kurulum parametreleri.

Parametre Alternatif Ayarlar CHO aracihgiyla Fonksiyon/Bilgi
Kontrol i¢in
Ayarlama

HABERLESME BASLATMA

98.02 NO; FIELDBUS; ADVANT Sirlci (fiber optik CHO kanali) ve AF 100
ADVANT; STD araylzu arasindaki haberlesmeyi baslatir.
MODBUS, OZEL Aktarma hizi 4 Mbit/s’dir.

98.07 ABB SURUCULERI; ABB DRIVES Siriict tarafindan kullanilan haberlesme
GENERIC; CSA 2.8/3.0 profilini seger. Bkz. asagidaki bolim

Haberlesme Profilleri.

Haberlesme aktiflestirme parametreleri girildikten sonra AF 100 arayiizd,
belgelendirmesine goére ve sirlcu kontrol parametreleri (Tablo 4 de gdsteriimekte)
kontrol edilmis ve gerekli yerlerde dizeltilmis olarak programlanmalidir.

Optik ModuleBus baglantisinda , kanal 0 adresi (70.01 parametresi ) uygun
veritabani elemaninda (AC 80 icin DRISTD) YER terminalinin degerinden asagida
gOsterildigi gibi hesaplanir :

1. YER degerinin yuzler basmagini 16 ile carpin.
2. YER degerinin onlar ve birler basmagini sonuca ekleyin.

Ornegin DRISTD veritabani elemaninin YER terminalinin degeri 110 (Optik
ModuleBus halkasindaki onuncu sirici) ise, 70.01 parametresi 16 x 1 + 10 = 26
olarak girilmelidir.

AC 80 DriveBus baglantisinda , surlculer 1 — 12 arasinda numaralandirilir. Strtcu
numarasi (70.01 parametresi ile girilir ) ACSRX PC elemaninin DRNR terminali ile
bagintihdir.
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Surucu kontrol parametreleri

Fieldbus haberlesmesi kurulduktan sonra Tablo 4 'de listelenmis olan sirtci kontrol
parametreleri kontrol edilip gerektigi yerlerde degisiklikler yapiimalidir.

Fieldbus kontrol i¢in ayarlama situnu, fieldbus ararytizl istenen kaynak
oldugunda veya istenen o 6zel sinyal i¢in hedef yén oldugunda kullanilacak degeri
verir. Fonksiyon/Bilgi stitunu parametrenin agiklamasini verir.

Fieldbus sinyal rotalari ve mesaj yazma daha ileride Fieldbus kontrol arayiizii.
altinda agiklanmaktadir.

Tablo 4 Fieldbus kontrolii icin kontrol edilip diizenlenecek sliriicli kontrol

parametreleri.

Parametre | CHO ile kontrol igin Fonksiyon/Bilgi
ayarlama
fieldbus kontrol

KONTROL KOMUT KAYNAK SECIMI

10.01 COMM.CW EXT1 aktif kontrol yeri olarak segildiginde fieldbus
Kontrol Word'’u (bit 11 haricinde) etkinlestirir. Ayni
zamanda Bkz. 10.07 par.

10.02 COMM.CW EXT2 aktif kontrol yeri olarak segildiginde fieldbus
Kontrol Word'’u (bit 11 haricinde) etkinlestirir.

10.03 FORWARD, REVERSE or 10.01 ve 10.02 parametreleriyle tanimlanmis sekliyle

REQUEST donus yénu kontroltini etkinlestirir. Yon kontrolU
ileride Referans ybnetimi. altinda anlatiimaktadir.

10.07 Oor1 Degeri 1 olarak ayarlamak 10.01 par. ayarini gegersiz
kilar boylelikle EXT1 aktif kontrol yeri olarak
segildiginde fieldbus Kontrol Word (bit 11 haricinde)
etkinlesir.

Not 1: Sadece Dahili Siirlicii haberlesme profili
segildiginde gorinir (Bkz. 98.07 par.).
Not 2: Ayar kalici hafizaya saklanmadi.

10.08 Oor1 Degeri 1 olarak ayarlamak 11.03 par. ayarini gegersiz
kilar boylelikle EXT1 aktif kontrol yeri olarak
segildiginde Fieldbus referans REF1 kullanilir.

Not 1: Sadece Dahili Strticl haberlesme profili
secildiginde gorunur (Bkz. 98.07 par.).
Not 2: Ayar kalici hafizaya saklanmadi.

11.02 COMM.CW Fieldbus Kontrol Word bit 11 EXT CTRL LOC ile
EXT1/EXT2 segimine izin verir.

11.03 COMM.REF1, EXT1 aktif kontrol yeri olarak segildiginde Fieldbus
FAST COMM, referans REF1 kullanilir. Alternatif ayarlar icin
COM.REF1+AI1, asagidaki Referanslar bélimine bakin.
COM.REF1+AI5,

COM.REF1*Al1 or
COM.REF1*AI5
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Parametre | CHO ile kontrol igin Fonksiyon/Bilgi
ayarlama
fieldbus kontrol
11.06 COMM.REF2, EXT?2 aktif kontrol yeri olarak segildiginde Fieldbus
FAST COMM, referans REF2 kullanilir. Alternatif ayarlar igin
COM.REF2+AI1, asagidaki Referanslar bolimiine bakin.
COM.REF2+Al5,
COM.REF2*Al1 or
COM.REF2*AI5
CIKIS SINYAL KAYNAGI SECIMI
14.01 COM.REF3 Roéle ¢ikisi RO1 kontroliinln fieldbus referansi REF3
bit 13 tarafindan yapilmasini saglar.
14.02 COM.REF3 Roéle ¢ikisi RO2 kontroliinln fieldbus referansi REF3
bit 14 tarafindan yapilmasini saglar.
14.03 COM.REF3 Roéle ¢ikisi RO3 kontroliinln fieldbus referansi REF3
bit 15 tarafindan yapilmasini saglar.
15.01 COMM.REF4 Fieldbus referans REF4 igerigini AO1 Analog ¢ikisina
yonlendirir. Olgekleme: 20000 =20 mA
15.06 COMM.REF5 Fieldbus referans REF5 igerigini AO2 Analog ¢ikisina

yonlendirir. Olgekleme: 20000 = 20 mA.

SISTEM KONTROL GIRISLERI

16.01

COMM.CW

Calisma izni sinyalinin fieldbus Kontrol Word'u bit 3 ile
kontrol edilmesini saglar.

Not: Dahili Strlici haberlesme profili segildiginde
YES olarak ayarlanmalidir (Bkz. 98.07 par. ).

16.04

COMM.CW

Fieldbus Kontrol Komutu bit 7 araciligiyla hata
resetleme saglar.

16.07

DONE; SAVE

Parametre deger degisimlerini (fieldbus kontrolu ile
yapilanlar da dahil) kalici hafizaya saklar.

HABERLESME HATA FONKSIYONLARI

30.18

FAULT; NO; CONST SP15;
LAST SPEED

Fieldbus haberlesmesi kesildiginde siirliciiniin
eylemini belirler.

Not: Haberlesme kesilmesi tespiti alinan Ana ve
Yardimci veri setlerinin izlienmesine dayalidir
(kaynaklari sirasiyla 90.04 ve 90.05 parametreleri ile
segilir).

30.19

0.1...60.0s

Ana referans veri seti kesilme tespitiyle 30.18
parametresi ile secilmis eylem arasinda gegen zamani
tanimlar.

30.20

ZERO; LAST VALUE

Yardimci referans veri setinin kesilmesi tizerine RO1
ve RO3 réle cikislari ile AO1 ve AO2 Analog
cikislarinin birakilacadi durumu belirler.
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Parametre | CHO ile kontrol igin Fonksiyon/Bilgi
ayarlama
fieldbus kontrol
30.21 0.0...60.0s Yardimci referans veri seti kesilme tespitiyle 30.18
parametresi ile segilmis eylem arasinda gegen zamani
tanimlar.
Not: Bu parametre veya 90.01, 90.02 ve 90.03
parametreleri O olarak girildiginde bu denetim
fonksiyonu engellenir.
FIELDBUS REFERANS HEDEF SECIMI (98.02 NO olarak ayarlandiginda gériinir degildir.)
90.01 0...8999 Fieldbus referansi REF3’lin degerinin icine yazildigi
surlicti parametresini tanimlar.
Bicim: xxyy, xx = parametre grubu (10 - 89), yy =
parametre Dizini. Or. 3001 = 30.01 parametresi.
90.02 0...8999 Fieldbus referansi REF4’ln degerinin icine yazildigi
suriicii parametresini tanimlar.
Bigim: Bkz. 90.01 parametresi.
90.03 0...8999 Fieldbus referansi REF5’in degerinin igine yazildigi
surlicii parametresini tanimlar.
Bigcim: Bkz. 90.01 parametresi.
90.04 1 (Fieldbus Control) or Eger 98.02 CUSTOMISED olarak ayarlanirsa, bu
81 (Standard Modbus parametre surtictnin Ana Referans veri setini
Control) (fieldbus Kontrol Word'u, fieldbus referans REF1 ve
fieldbus referans REF2'yi kapsar ) okudugu kaynagi
seger.
90.05 3 (Fieldbus Control) or Egder 98.02 CUSTOMISED olarak ayarlanirsa, bu

83 (Standard Modbus
Control)

parametre sirlicinin Yardimci Referans veri setini
(fieldbus referanslart REF3, REF4 ve REFS’i kapsar )
okudugu kaynag secer.

FIELDBUS ICIN GERCEK SINYAL SECIMI

(98.02 NO olarak ayarlandiginda gorinar degildir.)

92.01 302 (Fixed) Durum Word’u Gergek Ana Sinyal veri setinin ilk
word’u olarak aktarihr.
92.02 0...9999 Aktarilacak Gergek sinyali veya parametre degerini

Ana Gergek Sinyal veri setinin ikinci word'u (ACT1)
olarak secer.

Bicim: (x)xyy, (x)x = gercek sinyal grubu veya
parametre grubu, yy = gercek sinyal veya parametre
dizini. Or. 103 = gergek sinyal 1.03 FREQUENCY;
2202 = 22.02 parametresi ACCEL TIME 1.

Not: Dahili Surtct haberlesme profili aktifken (98.07
par. = GENERIC), bu parametre 102 ‘ye sabitlenir
(gercek sinyal 1.02 SPEED—- DTC motor kontrol
modunda) veya 103 (1.03 FREQUENCY- Skaler
modda).
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Parametre | CHO ile kontrol igin Fonksiyon/Bilgi
ayarlama
fieldbus kontrol

92.03 0...9999 Aktarilacak Gergek sinyali veya parametre degerini
Ana Gergek Sinyal veri setinin tgtinct word’'u (ACT2)
olarak seger.

Bicim: Bkz. 92.02 parametresi.

92.04 0...9999 Aktarilacak Gergek sinyali veya parametre degerini
Ana Gergek Sinyal veri setinin birinci word’'u (ACT3)
olarak seger.

Bigcim: Bkz. 92.02 parametresi.

92.05 0...9999 Aktarilacak Gergek sinyali veya parametre degerini
Yardimci Gergek Sinyal veri setinin ikinci word’u
(ACT4) olarak seger.

Bicim: Bkz. 92.02 parametresi.

92.06 0...9999 Aktarilacak Gergek sinyali veya parametre degerini
Ana Gercgek Sinyal veri setinin tgtinct word’u (ACT5)
olarak seger.

Bicim: Bkz. 92.02 parametresi.
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Fieldbus kontrol arayuzi

Bir fieldbus sistemi ile slriict arasindaki haberlesme, veri setlerini kullanir. Bir veri
seti (DS) veri word’leri (DW) denen 16 bitli ¢ word’den olusur. ACS 800 Standart
uygulama Programi her bir yénde iki tane olmak tzere dort veri seti kullanimini

destekler.

Siriclyu kontrol etmek igin kullanilan iki veri seti Ana referans veri seti ve Yardimci
referans veri seti olarak anilir. Sriicinin Ana ve Yardimci Referans veri setlerini
okudugu kaynaklar sirasiyla 90.04 ve 90.05 parametreleriyle tanimlanir. Ana
referans veri setinin igindekiler sabittir. Yardimci Referans veri setinin igindekiler
90.01, 90.02 ve 90.03 parametreleri kullanilarak segilebilir.

Sdardcdu ile ilgili gergek bilgi tasiyan iki veri seti Gercek Ana Sinyal veri seti ve Gergek
Yardimci Sinyal veri seti olarak anilir. Her iki veri setinin igindekiler grup 92'de yer
alan parametrelerle kismen segilebilir.

Fieldbus kontrol cihazindan siiriiciiye veri

Siiriiciiden fieldbus kontrol cihazina veri

aktarimi aktarimi
Komut icindekiler Segici Komut icindekiler Segici
*Dizin | Ana Referans veri seti DS1 *Dizin | Gergek Ana Sinyal veri seti DS2
1 1. komut Kontrol Word (Sabit) 4 1. komut Durum Word (Sabit)
2 2. komut Referans 1 (Sabit) 5 2. komut Gergek 1 **92.02 Par.
3 3. komut Referans 2 (Sabit) 6 3. komut Gergek 2 92.03 Par.
*Dizin | Yardimci Referans veri seti DS3 *Dizin | Yr. Gergek Sinyal veri seti DS4
7 1. komut Referans 3 90.01 Par. 10 1. komut Gergek 3 92.04 Par.
8 2. komut Referans 4 90.02 Par. 1 2. komut Gergek 4 92.05 Par.
9 3. komut Referans 5 90.03 Par. 12 3. komut Gergek 5 92.06 Par.

*Veri word dagitimi grup 51’de yer alan parametrelerle tanimlandiginda dizin
numarasi gerekmektedir. Bu fonksiyon fieldbus adaptorinin tipine baghdir.

**Dahili Surtcu haberlesme profili aktif durumdayken , Gergek 1, 01.02 SPEED
(DTC motor kontrol modunda) veya 01.03 FREQUENCY (Skaler modda) gercek
sinyaline sabitlenmistir .

Ana Referans ve Gergek Ana Sinyal verisi setlerinin glincellenme stiresi 6
milisaniyedir; Yardimci Referans ve Gergek Yardimci Sinyal veri setleri icin bu slire

100 milisaniyedir.
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Kontrol Word’u ve Durum Word’u

Kontrol Word’u (CW) slriclyu bir fieldbus sisteminden kontrol etmenin temel
yoludur. Aktif kontrol yeri (EXT1 veya EXT2, Bkz. 10.01 ve 10.02 parametreleri)
COMM.CW olarak ayarlandiginda veya 10.07 parametresi 1°’e ayarlandiginda
(Sadece Dahili Striict haberlesme profilinde) etkilidir.

Kontrol Word'u fieldbus kontrolérilyle strticiiye génderilir. Strtcl, Kontrol
Word’linde yer alan bit-kodlu talimatlara gére durumlari arasinda yer degistirir.

Durum Word'u (SW), surtciden fieldbus kontrol cihazina génderilen durum
bilgilerini igeren bir word’dur.

Kontrol Word’u ve Durum Word’unun bilesenleri ile ilgili bilgi icin asagdida
Haberlesme Profilleri altinda yer alan metne bakin.

Referanslar

Referanslar (REF) 16 bitli isaretlenmis tam sayilardir. Negatif bir referans (tersine
donls yonunu isaret eder) buna karsilik gelen pozitif referans degerinin iki
tamlayicisinin hesaplanmasi ile olusturulur.

Fieldbus referans secimi ve dlizeltimi

Fieldbus referansi (sinyal secim metinlerinde COM.REF olarak adlandirilir) bir
Referans se¢im parametresinin— 11.03 veya 11.06 — COMM.REFx, FAST COMM,
COM.REFx+Al1, COM.REFx+AI5, COM.REFx*Al1 veya COM.REFx*Al5 olarak
ayarlanmasi ile segilir. (Dahili Strticti haberlesme profili oldugu durumda fieldbus
referansi da 10.08 parametresi 1’e ayarlandiginda segilir.) Son doért secim fieldbus
referansinin analog girigler kullanilarak agagida gosterildigi gibi duzeltiimesini
saglar. (Al5 Analog girisinin kullanimi igin opsiyonel bir RAIO-01 Analog I/0 Uzanti
Moduli gerekmektedir.)

COMM.REF1 (11.03'de) veya COMM.REF2 (11.06’da)
Fieldbus referansi bu sekilde diizeltme yapmadan iletilir.

FAST COMM
Fieldbus referansi bu sekilde duzeltme yapmadan iletilir. Agagidaki durumlardan
biriyle karsilagildiginda referans her iki milisaniyede bir okunur:

» Kontrol yeri EXT1, 99.04 par. MOTOR CTRL MODE DTC ve 40.14 par. TRIM
MODE OFF

» Kontrol yeri EXT2, 99.04 par. MOTOR CTRL MODE DTC ve 40.14 par. TRIM
MODE OFF ve bir moment referansi kullanildiginda.

Bundan bagka tUm durumlarda fieldbus referansi her 6 milisaniyede bir okunur.

Not: FAST COMM secimi kritik hiz fonksiyonunu devre disi birakir.
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COM.REF1+Al1; COM.REF1+AI5; COM.REF1*Al1; COM.REF1*Al5 (in 11.03)
COM.REF2+AI1; COM.REF2+AI5; COM.REF2*Al1; COM.REF2*Al5 (in 11.06)
Bu secimler fieldbus referans dizeltimini asagidaki gibi saglar:

Parametre Ayari AI1/AI5 Girig Geriliminin Fieldbus Referans lizerindeki etkisi

COM.REFx+AI1
COM.REFx+AI5 Fieldbus Referansi

Diizeltme Katsayisi

(100 + 0.5 x [13.03 par.])%

100%

(100 — 0.5 x [13.03 par.])% >
0 5V 10V AI1/AI5 Girisi
Gerilim
COM.REFx*Al1
COM.REFx*AlI5 Fieldbus Referansi
. Diizeltme Katsayisi
100%
50%
0% >
0 5V 10V AI1/AI5 Girigi
Gerilim

Referans yonetimi

Kontrol dénus yonu her kontrol yeri icin (EXT1 veya EXT2) grup 10’da yer alan
parametreler kullanilarak belirlenir. Fieldbus referanslari gift kutupludur, yani negatif
veya pozitif olabilirler. Asagidaki sekiller grup 10 parametreleri ve fieldbus referans
isaretinin REF1/REF2 referansini Uretmek icin nasil etkilestiklerini gosterir.

Notlar:

« ABB Siruculeri haberlesme profili ile “Maks.Ref” limit 11.05 (REF1) ve 11.08
(REF2) parametreleri ile tanimlanir. Dahili Strict haberlesme profili ile,
“Maks.Ref” limiti 99.08 (DTC motor kontrol modunda) veya 99.07 (Skaler modda)
parametreleri ile tanimlanir.

* 11.04 ve 11.07 harici referans 6lgekleme parametreleri de etkindir.
* REF2 kullanimi Dahili Striict haberlesme profili tarafindan desteklenmemektedir.

Fieldbus referans dlgeklemesi ile ilgili ayrintih bilgi icin, asagida Fieldbus referans
Olcekleme (ABB Saruculeri profili) veya fieldbus adaptori (Dahili Strlct profili) ile
gelen kilavuza bakin.
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*COMM.REF isareti ile belirlenen yon Dijital komut ile belirlenen yon,
or. dijital girig, kontrol paneli
par. 10.03 Sonug Sonug
DIRECTION = REF1/2 REF1/2
FORWARD T 1
Maks.Ref. +- - - - - Maks.Ref. +- - - - -
Fieldbus | . Fieldous | .
Ref. 1/2 | ™ ob | Ref. 1/2 | oo b |
-163% 163% -163% 163%
—[Maks.Ref.] + —[Maks.Ref.] +
par. 10.03 Sonug Sonug
DIRECTION = REF1/2 REF1/2
REVERSE T T
-+ Maks.Ref. -+ Maks.Ref.
-163% 163% -163% 163%
Fieldbus | -100% 100% | Fieldous | -100% 100% |
Ref. 1/2 | i ] Ref. 12 | : ! |
/] | _[Maks.Ref] _[Maks.Ref] - - - - =) '
par. 10.03 Sonug Sonug
DIRECTION = REF1/2 REF1/2 Y6n Komutu:
REQUEST T T FORWARD
Maks.Ref. +- - - - - Maks.Ref. +- - - - -
-163% ! :
Fieldbus | -100% . | Fieldbus | - |
Ref. 1/2 I I Ref. 1/2 I I
[ 100% | | -100% 100% |
. 163% -163% . 163%
/] - —[Maks.Ref.] —[Maks.Ref] - - - - - \
R 1 Yo6n Komutu:
REVERSE
*COMM.REF igareti ile yon asagidaki durumlarda belirlenir
10.01/10.02 par. EXTx STRT/STP/DIR, COMM.CW olarak ayarlandiinda
VEYA
11.03/11.06 par. EXT REFx SELECT, FAST COMM olarak ayarlandiginda.

Gergek Degerler

Gergek Degerler (ACT) sUrlcunin segilmis operasyonlari ile ilgili bilgi iceren 16 bitli
word’lerdir. Izlenecek fonksiyonlar grup 92°de yer alan parametrelerle segilir.

Master’a Gergek Degerler olarak génderilecek tam sayilarin élgeklemesi segilen

fonksiyona baghdir; litfen Bkz. bolim Gergek sinyal ve parametreler.
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Haberlesme Profilleri

ACS800 lg¢ haberlesme profilini destekler:
« ABB Sirucitleri haberlesme profili

» Dahili Strtcl haberlesme profili.

* CSA 2.8/3.0 haberlesme profili.

ABB Siriculeri haberlesme profili, Nxxx tipi fieldbus adaptér moddlleri ile ve
ureticiye 6zel mod secildiginde (PLC yoluyla) Rxxx tipi fieldbus adaptér modulleri ile
secilmelidir.

Dahili Sarticu profili sadece Rxxx tipi fieldbus adaptér moddilleri ile desteklenmistir.
CSA 2.8/3.0 haberlesme profili Uygulama Programi 2.8 ve 3.0 versiyonlari ile geriye
doénuk uyumluluk igin secilmelidir. Bu, yukarida adi gegen program versiyonlari olan

suructler yerlestirildiginde PLC icin programlama yapma gerekliligini ortadan
kaldirir.

ABB Siriiciileri haberlegsme profili

ABB Suriculeri haberlesme profili 98.07 parametresi ABB DRIVES olarak
ayarlandiginda etkindir. Kontrol Word’u, Durum Word'u ve profil icin dlgekleme
asagida agiklanmaktadir.

ABB Siructleri haberlesme profili EXT1 ve EXT2 yollarindan her biri ile kullanilabilir.
Kontrol Word’u 10.01 veya 10.02 parametreleri (hangi kontrol yeri aktifse)
COMM.CW olarak ayarlandiginda etkindir.

Fieldbus kontrol
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3.01 ANA KONTROL WORD

Blyuk ve kalin harfli yazilar Sekil 2 'de gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Deger | DURUM/Agiklama Gir
0 OFF1 CONTROL |1 CALISMAYA HAZIR Gir.
0 Hazirda aktif olan yavaglama rampasina dogru dur (22.03/22.05). OFF1 AKTIF gir ;
diger kilitler (OFF2, OFF3) aktif degilse AGMAYA HAZIR'a ilerle.
1 OFF2 CONTROL |1 Calismaya devam et (OFF2 pasif).
0 Acil durum OFF, serbest durus.
OFF2 AKTIF gir; AGMA ENGELLENDI'ye ilerle.
2 OFF3 CONTROL |1 Calismaya devam et (OFF3 pasif).
0 Acil durma, 22.07 parametresiyle belirlenen siirede durma. OFF3 AKTIF gir; AGMA
ENGELLENDI a ilerle.
Uyari: Bu stop modunu kullanarak motor ve ¢alistirilan makinenin stop
edilebilecedinden emin olun.
3 INHIBIT_ 1 CALISMA SAGLANDI gir. (Not: Caligma izni sinyali aktif olmalidir; Bkz. 16.01
OPERATION parametresi. Eger 16.01 parametresi COMM.CW olarak ayarlanmigsa bu bit ayni
zamanda Calisma izni sinyalini de aktiflestirir.)
0 Calismayi engeller. GALISMA ENGELLENDI gir.
4 RAMP_OUT _ Normal galisma.
ZERO RAMPA FONKSIYON JENERATORU gir: GIKIS iZNi.
0 Rampa Fonksiyon Jeneratér cikigini sifira getirin.
Rampalari sifirlayin (akim ve Dc gerilim sinirlari zorlandiginda).
5 RAMP_HOLD 1 Rampa fonksiyonunu etkinlestirin.
RAMPA FONKSIYON JENERATORU gir: HIZLANDIRICI DEVREDE.
0 Rampayi durdur (Rampa Fonksiyon Jeneratéruine ait ¢ikis tutuldu)
6 RAMP_IN_ Normal ¢alisma. GALISIYOR gir.
ZERO 0 Rampa Fonksiyon Jeneratériine ait girdiyi sifira zorla.
7 RESET 0 = 1 | Aktif bir hata varsa hata resetleme. AGMA ENGELLENDI gir.
Normal galismaya devam et.
8 INCHING_1 1 Kullaniimiyor.
1= 0 |Kullaniimiyor.
9 INCHING_2 1 Kullaniimiyor.
1= 0 |Kullaniimiyor.
10 REMOTE_CMD |1 Fieldbus kontrol saglandi.
0 Kontrol Word’u <> 0 veya Referans<> 0: Son Kontrol Word ve Referansi tut.
Kontrol Word= 0 ve Referans = 0: Fieldbus kontrol saglandi.
Referans ve yavaglama/hizlanma rampasi kilitlendi.
11 EXT CTRLLOC |1 Harici Kontrol Yeri EXT2'yi segin. 11.02 parametresi COMM.CW olarak
ayarlandiginda etkindir.
0 Harici Kontrol Yeri EXT1’i secin. 11.02 parametresi COMM.CW olarak ayarlandiginda
etkindir.
12 ... |Ayrimis
15
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3.02 ANA DURUM WORD

Blyuk ve kalin harfli yazilar Sekil 2 'de gosterilen durumlara aittir.

Bit Adi Dege | DURUM/Aciklama
r

0 RDY_ON 1 ACMAYA HAZIR.

0 ACMAYA HAZIR DEGIL.

1 RDY_RUN 1 ISLETIME HAZIR.

0 OFF1 AKTIF.
2 RDY_REF 1 CALISMA SAGLANDI.
0 GALISMA ENGELLENDI.
3 TRIPPED 1 HATA.
0 Hata yok.
4 OFF_2_STA 1 OFF2 pasif.
0 OFF2 AKTIF.
5 OFF_3_STA 1 OFF3 pasif.
0 OFF3 AKTIF.
6 SWC_ON_INHIB 1 AGMA ENGELLENDI.
0
7 ALARM 1 Uyari/Alarm.
0 Uyari/Alarm yok.

8 AT_SETPOINT 1 CALISIYOR. Gergek deger referans degerine esdegerdir (= tolerans limitleri
icindedir).

0 Gergek deger referans degerinden farklidir (= tolerans limitleri disindadir).

9 REMOTE 1 Sdrlcu kontrol yeri: REMOTE (EXT1 veya EXT2).

0 Sirtcu kontrol yeri: LOCAL.

10 ABOVE_LIMIT 1 Gergek frekans veya hiz degeri denetim limitine esittir veya asmistir
(32.02par.). 32.02 parametresinin dederinden bagimsiz olarak her iki ydnde
de gegerlidir.

0 Gergek frekans veya hiz degeri denetim limitleri igindedir.

11 EXT CTRL LOC 1 Harici Kontrol Yeri EXT2 segili.

0 Harici Kontrol Yeri EXT1 segili.
12 EXT RUN ENABLE | 1 Harici Calisma izni sinyali alinmistir.
0 Harici Caligma izni alinamadi.

13, 14 Reserved

15 1 Fieldbus adaptér modu haberlesme hatasi tespit etti (fiber optik CHO
kanalinda).

0 Filedbus adaptdr (CHO) haberlesmesi OK.
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Fieldbus referans 6lcekleme

ABB Siriculeri haberlesme profili etkiyen REF1 ve REF2 fieldbus referanslari
asagidaki tabloda gosterildigi gibi dlgeklenir.

Not: Referansin (yukari bakin) herhangi bir diizeltmesi 6lgeklemeden 6nce

uygulanir.
Ref. Kullanilan Aralik Referans Tipi Olgekleme Notlar
No. Uygulama
Makrosu
(99.02 par.)
REF1 | (any) -32768 ... Hiz ya da Frekans ( -20000 = -[11.05 par.] Son referans 20.01/20.02
32767 FAST COMM ile degil) | 1 = -[11.04 par.] [hiz] veya 20.07/20.08
[frekans] tarafindan
0 =[11.04 par.]
sinirlandiriimig.
20000 = [11.05 par.]
Hiz ve Frekans -20000 = -[11.05 par.] Son referans 20.01/20.02
FAST COMM ile 0=0 [hiz] veya 20.07/20.08
20000 = [11.05 par] [frekans] tarafindan
sinirlandiriimig.
REF2 | FACTORY, -32768 ... Hiz ya da Frek. -20000 = -[11.08 par.] Son referans 20.01/20.02
HAND/AUTO, | 32767 (FAST COMM ile -1 = -[11.07 par.] [hiz] veya 20.07/20.08
or SEQ CTRL degil) 0 =[11.07 par.] [frekans] tarafindan
20000 = [11.08 par.] sinirlandiriimis.
Hiz ya da Frek. -20000 = -[11.08 par.] Son referans 20.01/20.02
FAST COMM ile 0=0 [hiz] veya 20.07/20.08
20000 = [11.08 par.] [frekans] tarafindan
sinirlandiriimis.
T CTRL or -32768 ... Moment -10000 = -[11.08 par.] Son referans 20.04 par.
M/F (optional) | 32767 (FAST COMM ile -1 =-[11.07 par.] tarafindan limitlenmis.
degil) 0 =[11.07 par.]
10000 = [11.08 par.]
FAST COMM ile -10000 = -[11.08 par.] Son referans 20.04 par.
Moment 0=0 tarafindan limitlenmis.
10000 = [11.08 par.]
PID CTRL -32768 ... PID Referansi -10000 = -[11.08 par.]
32767 (FAST COMM ile -1 = -[11.07 par.]
degil) 0 =[11.07 par.]
10000 = [11.08 par.]
FAST COMM ile PID -10000 = -[11.08 par.]
Referansi 0=0
10000 = [11.08 par.]
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Dahili Suriicu haberlegsme profili

ABB Siriculeri haberlesme profili 98.07 parametresi GENERIC olarak
ayarlandiginda aktiftir. Dahili Strtcu profili strtculer (sadece hiz kontroll) icin cihaz
profilini, PROFIBUS icin PROFIDRIVE, InterBus-S igin DriveCom, DeviceNet icin
AC/DC Siriclu, CANopen igin Surtculer ve Hareket kontroli gibi belli fieldbus
starndartlari tarafindan tanimlandigi sekliyle tanir. Her cihaz profili kendi Kontrol ve
Durum Word'lerini, Referans ve Gergek deger dlgeklemesini tanimlar. Profiller ayni
zamanda, standart bir sekilde suriclnin uygulama araylziine aktarilan Zorunlu
servisleri tanimlar.

Dahili Sartctunin uygun islemesi icin Kontrol Word’tiniin 10.01 parametresi COMM
CW (veya 10.07 parametresi, 1 olarak) ayarlanmaldir.

Not 1: Dahili Strtcu haberlesme profili aktif kontrol yerinin EXT1 olmasini gerektirir.

Not 2: Dahili Surticl profili, sadece Rxxx tipi fieldbus adaptor moddilleri ile
kullanilabilir.

Tablo 5 Dahili Stiriicti haberlesme profilinin destekledigi Siirticii komutlari.

Adi Aciklama

STOP Sdricd, aktif olan yavaslama rampasina gére motoru yavaslatarak sifir hiza indirir (22.03 veya
22.05 parametresi).

START Siricu, aktif olan hizlanma rampasina gore kurulu referans degerine hizlandirir (22.02 veya
22.04 parametresi). Donls yond, referans degerinin isareti ve 10,03 parametresinin ayari
tarafindan belirlenir.

COAST STOP Sirlcu serbest durus yapar, yani ayarl olarak durur. Ancak Fren Kontrol fonksiyonunun stricly
aktif yavaslama rampasi ile sifir hiza yavaslatmasi sonucunda bu komutu gecerliligi kaldirilabilir.

QUICK STOP Sdrlci, 22.07 parametresinde tanimlanan acil stop yavaslama suresi icinde motoru sifir hiza

yavaslatir.

CURRENT LIMIT
STOP (CLS)

Sdricd, ilk hangisine ulagildigina bagli olarak ya akim limitine (20.03 par.) ya da moment limitine
(20.04) gdére motoru sifir hiza yavaslatir. Voltage Limit Stop (VLS, Gerilim Limit Stop) durumunda
da ayni prosedur gegerlidir.

INCHING1

Bu komut aktif oldugunda, stiriicii motoru Sabit Hiz 12’e (12.13 par. tarafindan tanimh) hizlandirir.
Komut kaldirildiktan sonra suriicti motoru sifir hiza yavaslatir.

Not: Hiz referans rampalari etkin degildir. Hiz degisim orani yalnizca slrticliniin akim (veya
moment) limiti tarafindan limitlendirilebilir.

Not: Inching 1, Inching 2’ye gére 6ncelikli durumdadir.
Not: Skaler kontrol modunda etkin degildir.

INCHING2

Bu komut aktif oldugunda, suriict motoru Sabit Hiz 13’e (12.14 par. tarafindan tanimh) hizlandirir.
Komut kaldirildiktan sonra suriicti motoru sifir hiza yavaslatir.

Not: Hiz referans rampalari etkin degildir. Hiz degisim orani yalnizca slrtctnin akim (veya
moment) limiti tarafindan limitlendirilebilir.

Not: Inching 1, Inching 2’ye gére 6ncelikli durumdadir.
Not: Skaler kontrol modunda etkin degildir.

RAMP OUT ZERO

Aktif oldugunda referans fonksiyon jenerator gikisini sifira zorlar.

RAMP HOLD Aktif oldugunda referans jenerator gikisini dondurur.
FORCED TRIP Sdrlciyu acar. Surlci bir “FORCED TRIP” hatasi gdsterecektir.
RESET Aktif bir hatay resetler.
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Hiz referansi ve gercek hiz élgekleme

Siriciden gelen gergek hiz degeri ve fieldbus araylzu tarafindan verilen nominal
hiz degerlerinin her ikisi de motor nominal hizina (DTC motor kontrol modu) ve
motor nominal frekansina (Skaler motor kontrol modu) asagida gosterildigi sekilde

baghdir:

Motor kontrol Hiz referansi/Gergek hiz Notlar

modu olcekleme

DTC 0% =0 rpm Gergek hiz degerinin filtre siresi
100% = [99.08 par.] rpm 34.04 par. kullanilarak

ayarlanabilir.

Skaler %0 =0 Hz -

%100 = [99.07 par.] Hz

Fieldbus kontrol
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CSA 2.8/3.0 haberlesme profili 98.07 parametresi CSA 2.8/3.0 olarak
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ayarlandiginda aktiftir. Profilin Kontrol Word'u ve Durum Word’u asagida
aciklanmistir.

CSA 2.8/3.0 haberlesme profili icin KONTROL WORD’U.

Bit Adi l DegerlAglkIama
0 Reserved
1 ENABLE izin verildi
0 Serbest durug
Reserved
START/STOP 0=1|Start
0 21.03 STOP FUNCTION parametresine gore stop eder.
Reserved
5 CNTRL_MODE Kontrol modu 2’yi segin
0 Kontrol modu 1'yi segin
6 Reserved
Reserved
RESET_FAULT | 0= 1|Silricii hatasini resetle
9 ... 15 | Reserved

CSA 2.8/3.0 haberlegsme profili icin DURUM WORD’U.

Bit Adi Deger | Agiklama
0 READY 1 Start etmeye hazir
0 Baslatma veya baglatma hatasi
1 ENABLE 1 |izin verildi
0 Serbest durus
2 Reserved
3 RUNNING 1 Secili referansla galisiyor
0 Stop etti
Reserved
5 REMOTE 1 Suricli Remote modunda
0 Sirtcu Local modunda
Reserved
AT_SETPOINT 1 SurlcUl referansta
0 Sdrici referansta degil
8 FAULTED 1 Aktif bir hata var
0 | Aktif hata yok
9 WARNING 1 Aktif bir uyari var
0 | Aktif bir uyar yok
10 LIMIT 1 Sdricd bir limit degerinde
0 Sarlci bir limit degerinde degil
11 ... 15 | Reserved
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Diger durum, hata, alarm ve limit word’leri
Tablo 6 3.03 YARDIMCI DURUM WORD'U

Bit Adi Aciklama
0 Reserved
1 OUT OF WINDOW Hiz farki pencere disinda (hiz kontroliinde)*.
2 Reserved
3 MAGNETIZED Motorda aki olustu.
4 Reserved
5 SYNC RDY Pozisyon sayaci senkronize edildi.
6 1 START NOT Grup 99 parametreleri degistirildikten sonra stirlicl
DONE start edilmedi.
7 IDENTIF RUN Motor ID Run basariyla tamamlandi.
DONE
8 START INHIBITION Beklenmeyen devreye alma aktifligini engellemek.
9 LIMITING Bir limit degerinde kontrol. Asagidaki 3.04 gergek
sinyali LIMIT WORD 1’e bakin.
10 TORQ CONTROL Moment referansini takip eder*.
11 ZERO SPEED Motor gercek hizinin mutlak degeri sifir hiz limitinin
altindadir (senkronize hizin %4°0 ).
12 INTERNAL SPEED Dahili hiz geri beslemesi takip edilir.
FB
13 M/F COMM ERR Master/Follower hatti (CH2’de) haberlesme hatasi*.
14 ... 15 Reserved

*Bkz : Master/Follower Application Guide (3AFY 58962180 [English]).
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Bit Adi Aktif Limit

0 TORQ MOTOR LIM Ayrilma limiti.

1 SPD_TOR_MIN_LIM Hiz moment minimum limitini

kontrol eder.

2 SPD_TOR_MAX_LIM Hiz moment maksimum limitini
kontrol eder.

3 TORQ_USER_CUR_LIM Kullanict tanimli akim limiti.

4 TORQ_INV_CUR_LIM Dahili akim limiti.

5 TORQ_MIN_LIM Herhangi bir moment minimum
limiti.

6 TORQ_MAX_LIM Herhangi bir moment maksimum
limiti.

7 TREF_TORQ_MIN_LIM Moment referansi minimum limiti.

8 TREF_TORQ_MAX_LIM Moment referansi maksimum limiti.

9 FLUX_MIN_LIM Akl referansi minimum limiti.

10 FREQ_MIN_LIMIT Hiz/Frekans minimum limiti.

11 FREQ_MAX_LIMIT Hiz/Frekans maksimum limiti.

12 DC_UNDERVOLT DC duslk gerilim limiti.

13 DC_OVERVOLT DC asiri gerilim limiti.

14 TORQUE LIMIT Herhangi bir moment limiti.

15 FREQ_LIMIT Herhangi bir hiz/frekans limiti.

HATA WORD 1

Bit Adi Aciklama

0 SHORT CIRC Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri

] OVERCURRENT icin bkz: Hata izleme bélim.

2 DC OVERVOLT

3 ACS 800 TEMP

4 EARTH FAULT

5 THERMISTOR

6 MOTOR TEMP

7 SYSTEM_FAULT Sistem Hata Word (3.07 Gergek Sinyali) ile bir
hata gosterilir.

8 UNDERLOAD Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri

° OVERFREQ icin bkz: Hata izleme bélimi.

10 ... 15 | Reserved
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3.06 HATA WORD 2

3.07

Bit Adi Aciklama

0 SUPPLY PHASE Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
) NO MOT DATA igin bkz: Hata izleme béllimii.

2 DC UNDERVOLT

3 Reserved

4 RUN DISABLED Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
5 ENCODER FLT icin bkz: Hata izleme bélimi.

6 I/0 COMM

7 CTRL B TEMP (4100)

8 EXTERNAL FLT

9 OVER SWFREQ Anahtarlama agsiri frekans hatasi.

10 Al < MIN FUNC Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
» PPCC LINK icin bkz: Hata izleme bélimi.

12 COMM MODULE

13 PANEL LOSS

14 MOTOR STALL

15 MOTOR PHASE
SISTEM HATA WORD’U

Bit Adi Aciklama

0 FLT (F1_7) Fabrika hazir deger parametre dosya

hatasi.

1 USER MACRO Kullanici makrosu dosya hatasi.

2 FLT (F1_4) FPROM ¢alisma hatasi.

3 FLT (F1_5) FPROM veri hatasi.

4 FLT (F2_12) Dahili zaman limiti 2 asildI.

5 FLT (F2_13) Dahili zaman limiti 3 asildi.

6 FLT (F2_14) Dahili zaman limiti 4 asild1.

7 FLT (F2_15) Dahili zaman limiti 5 agild1.

8 FLT (F2_16) Durum makinesi agild1.

9 FLT (F2_17) Uygulama programi galistirma hatasi.
10 FLT (F2_18) Uygulama programi galistirma hatasi.
11 FLT (F2_19) Yasal olmayan talimat.

12 FLT (F2_3) Kayit yigini asildi.
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Bit Adi Aciklama

13 FLT (F2_1) Sistem yigini agildi.

14 FLT (F2_0) Sistem yigini disukluga.

15 Reserved

3.08 ALARM WORD 1

Bit Adi Aciklama

0 START INHIBIT Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
icin bkz: Hata izleme bélimi.

1 Reserved

2 THERMISTOR Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri

3 MOTOR TEMP icin bkz: Hata izleme béllimui.

4 ACS 800 TEMP

5 ENCODER ERR

6 T MEAS ALM

7 ...11 | Reserved

12 COMM MODULE Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
icin bkz: Hata izleme bolim.

13 Reserved

14 EARTH FAULT Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri
icin bkz: Hata izleme bolimi.

15 Reserved

3.09 ALARM WORD 2

Bit Adi Aciklama

0 Reserved

1 UNDERLOAD (ff6A) Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri
icin bkz: Hata izleme bélimi.

2,3 Reserved

4 ENCODER Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
icin bkz: Hata izleme bolimii.

5,6 Reserved

7 POWFAIL FILE POWERFAIL.DDF geri yiikleme hatasi.

8 ALM (OS_17) POWERDOWN.DDF geri yikleme hatasi.

9 MOTOR STALL (7121) Olasi sebep ve ortadan kaldirma yontemleri

10 Al < MIN FUNC (8110) icin bkz: Hata izleme bélimdi.

11,12 Reserved
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Bit Adi Aciklama

13 PANEL LOSS (5300) Olasli sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
icin bkz: Hata izleme bolimii.

14, 15 Reserved

Fieldbus kontrol




219

Tablo 17 INT Hata Bilgi Word'u (Gergek Sinyal 3.12). Komut, PPCC LINK,
OVERCURRENT, EARTH FAULT ve SHORT CIRCUIT (bkz: Hata Komutu 1, Hata

Komutu 2, ve Hata izleme béliimii)hatalarinin yeri hakkinda bilgi verir.

Bit Adi Aciklama

0 INT 1 FLT INT 1 kart hatasI*

1 INT 2 FLT INT 2 kart hatasI*

2 INT 3 FLT INT 3 kart hatas!*

3 INT 4 FLT INT 4 kart hatasI*

4 PBU FLT PBU kart hatas! *

5 - Kullaniimiyor

6 U-PHSCU U fazi Ust kol IGBT(ler) kisa devresi
7 U-PHSCL U fazi alt kol IGBT(ler) kisa devresi

8 V-PH SC U V fazi Ust kol IGBT(ler) kisa devresi
9 V-PH SC L V fazi alt kol IGBT(ler) kisa devresi

10 W-PH SC U W fazi st kol IGBT(ler) kisa devresi
11 W-PH SC L W fazi alt kol IGBT(ler) kisa devresi
12 ... 15 Kullaniimiyor

* Yalnizca paralel surtcdlerle kullanilir. INT 0, PBU CH1’e, INT 1 CH2’ye vs. baglanir.
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3.13 YARDIMCI DURUM WORD 3

Bit Adi Aciklama

0 REVERSED Motor ters yénde doner.

1 EXT CTRL Harici kontrol segili.

2 REF 2 SEL Referans 2 segili.

3 CONST SPEED Bir Sabit Hiz (1...15) segili.

4 STARTED Suruci bir Start komutu aldi.

5 USER 2 SEL Kullanici Makrosu 2 yUkI{.

6 OPEN BRAKE Aclk Fren komutu ON konumunda. Bkz: 42 BRAKE
CONTROL grubu.

7 LOSS OF REF Referans kayip.

8 STOP DI DURUMU RMIO kartindaki kilit girisi durumu.

9 READY Ready to function: Run enable signal on, no fault.

9...15 | Reserved

3.14 YARDIMCI DURUM WORD 4

Bit Adi Aciklama

0 SPEED 1 LIM Cikis hizi, denetim limiti 1’yi asmis veya altinda kalmis.
Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

1 SPEED 2 LIM Cikis hizi, denetim limiti 2'yi asmis veya altinda kalmis.
Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

2 CURRENT LIM Motor akimi kurulu denetim limitini agsmis veya altinda
kalmig. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

3 REF 1 LIM Referans 1, kurulu denetim limitini asmis veya altinda
kalmig. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

4 REF 2 LIM Referans 2, kurulu denetim limitini asmis veya altinda
kalmig. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

5 TORQUE 1 LIM Motor momenti, TORQUE1 kurulu denetim limitini asmis
veya altinda kalmis. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

6 TORQUE 2 LIM Motor momenti, TORQUE2 kurulu denetim limitini asmis
veya altinda kalmis. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

7 ACT 1 LIM PID kontrol cihazi gercek degeri 1, kurulu denetim limitini
asmis veya altinda kalmis. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

8 ACT 2 LIM PID kontrol cihazi gercek degeri 2, kurulu denetim limitini
asmis veya altinda kalmis. Bkz: 32 SUPERVISION grubu.

9...15 | Reserved
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Bit Adi

0 Reserved

1 MOTOR 1 TEMP Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
icin bkz: Hata izleme bélimi.

2 MOTOR 2 TEMP

3 BRAKE ACKN

4 ...15 | Reserved

3.16 ALARM WORD 4

Bit Adi

0 Reserved

1 MOTOR 1 TEMP Olasi sebep ve ortadan kaldirma yéntemleri
icin bkz: Hata izleme bélimdi.

2 MOTOR 2 TEMP

3 BRAKE ACKN

4 SLEEP MODE

5...15 | Reserved

3.17 HATA WORD 5

Bit

Adi

BR BROKEN

For the possible causes and remedies, see the

BR WIRING

chapter Fault tracing.

BC SHORT CIR

BR OVERHEAT

BC OVERHEAT

PP OVERLOAD

INV DISABLED

TEMP DIF

POWERF INT

O | (N[l | | O(DN

INT CONFIG

10

USER L CURVE

11..15

Reserved.
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3.18 ALARM WORD 5

3.19

Bit Adi Aciklama

0 REPLACE FAN For the possible causes and remedies, see
1 SYNCRO SPEED the chapter Fault tracing.
2 BR OVERHEAT

3 BC OVERHEAT

4 IN CHOKE TEMP

5 PP OVERLOAD

6 INV DISABLED

7 CUR UNBAL

8 INV CUR LIM

9 DC BUS LIM

10 MOT CUR LIM

" MOT TORQ LIM

12 MOT POW LIM

13 USER L CURVE

14..15 Reserved.

INT KART BASLATMA HATASI

Bit Adi Aciklama

0 FAULT Yanls EPLD versiyonu

1 FAULT Yanlis AINT kart revizyonu

2 FAULT du/dt sinirlandirma donanim hatasi
3 FAULT Akim oélgiimiinde 6lgekleme hatasi
4 FAULT Gerilim 6lgimiinde 6lgekleme hatasi
5...15 | Kullaniimiyor

This signal is active with AINT Board
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Bit Adi Aciklama
0 REPLACE FAN For the possible causes and remedies, see
1 SYNCRO SPEED the chapter Fault tracing.
2 BR OVERHEAT
3 BC OVERHEAT
4 IN CHOKE TEMP
5 PP OVERLOAD
6 INV DISABLED
7 CUR UNBAL
8 INV CUR LIM
9 DC BUS LIM
10 MOT CUR LIM
1" MOT TORQ LIM
12 MOT POW LIM
13 USER L CURVE
14...15 | Reserved.
Tablo 8 3.19 INT KART BASLATMA HATASI
Bit Adi Aciklama
0 FAULT Yanlis EPLD versiyonu
1 FAULT Yanhs AINT kart revizyonu
2 FAULT du/dt sinirlandirma donanim hatasi
3 FAULT Akim 6lgiimiinde 6lcekleme hatasi
4 FAULT Gerilim dlgimiinde 6lgekleme hatasi
5...15 | Kullanilmiyor

This signal is active with AINT Board
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Tablo 9 3.30 LIMIT WORD INV

LIMIT WORD INV Word, suricinin ¢ikis akim siniri asildiginda meydana gelen
hata ve uyarilari igerir. Akim siniri strlictiyu gesitli durumlarda korur; ér. entegratér
asiri yuklenmesi, yliksek IGTB sicakhgi gibi.

Bit Adi Aciklama

0 INTEGRAT 200 Entegrator asin yikinin %200'Gnde akim
siniri. Sicaklik modeli etkin degil.*

1 INTEGRAT 150 Entegrator asin yikinin %150'sinde akim
siniri. Sicaklik modeli etkin degil.*

2 INT LOW FREQ Duisuk ¢ikis frekansiyla (<10 Hz) ylksek
IGBT sicakliginda akim siniri. Sicakhk
modeli etkin degil.*

3 INTG PP TEMP Yuksek IGBT sicakliginda akim siniri.
Sicaklik modeli etkin degil.*

4 PP OVER TEMP Yuksek IGBT sicakliginda akim siniri.
Sicaklik modeli etkin.*

5 PP OVERLOAD Yuksek IGBT kutuya ba?lanty sicakliginda
akim siniri. Sicaklik modeli etkin.*

Eger IGBT kutuya baglanti sicakhgi, akim
sinirlamasina ragmen artmaya devam
ederse PP OVERLOAD alarmi veya hatasi
verilir. Bkz. Hata izleme bdlumi

6 INV POW LIM Sdrici ¢ikig gl¢ sinirinda akim siniri

7 INV TRIP CUR Asiri akim agma sinirinda akim siniri

8 OVERLOAD CUR Maksimum sirlci agiri yik akim siniri. Bkz.
par. 20.03.

9 CONT DC CUR Strekli dc-akim sinin

10 CONT OUT CUR Surekli ¢ikis akimi siniri (Icont.max)

11...15 | Kullanilmiyor

ACSB800 Fabrika makrosu varsayilan ayarlari ile etkin degil.
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INT FAULT INFO Word, PPCC LINK, OVERCURRENT EARTH FAULT, SHORT
CIRCUIT, ACS800 TEMP, TEMP DIF ve PPCC LINK, OVERCURRENT EARTH
FAULT, SHORT CIRCUIT, ACS800 TEMP, TEMP DIF ve POWER INT hatalarinin
konumu hakkinda bilgi igerir (bkz. 3.05 FAULT WORD 1, 3.06 FAULT WORD 2, 3.17
FAULT WORD 5 ve Hata izleme bolumu).

Bit Adi Aciklama

0 INT 1 FLT INT 1 kart hatasi
1 INT 2 FLT INT 2 kart hatasi
2 INT 3 FLT INT 3 kart hatasi
3 INT 4 FLT INT 4 kart hatasi
4 INT 5 FLT INT 5 kart hatasi
5 INT 6 FLT INT 6 kart hatasi
6 INT 7 FLT INT 7 kart hatasi
7 INT 8 FLT INT 8 kart hatasi
8 INT 9 FLT INT 9 kart hatasi
9 INT 10 FLT INT 10 kart hatasi
10 INT 11 FLT INT 11 kart hatasi
1" INT 12 FLT INT 12 kart hatasi
11..14 Kullaniimiyor

15 PBU FLT PBU kart hatasi

Sadece paralel bagh suriculerle kullanilir.
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Siriicii Blogu Semasi

Ust kol IGBT ler

RMIO INT

A

i l

LRLT

J(IES {E Alt kol IGBT'ler
| |

Jlhe Nt

RMIO Motor Kontrol ve I/OKarti

INT Ana Devre Arayiz Karti

PBU PPCS Hat Dagitim Unitesi

Siriicii Unite Blogu Semasi (2'den 12’ye kadar paralel siiriiciiler)

PBU

INT3
asrpicd INT1 INT2

T e oo MK RCCMMSTS S |

T BT
A oE s
o5 PR g SO sy 0 g i T o TH oy SRR g
el el

Tablo 11 4.02 INT SC INFO

INT SC INFO Word, SHORT CIRCUIT hatasinin konumu hakkinda bilgi icerir (bkz.
3.05 FAULT WORD 1 ve Hata izleme bolimu).

Bit Adi Aciklama

0 U-PHSCU U fazi Ust kol IGBT(ler) kisa devresi
1 U-PHSCL U fazi alt kol IGBT(ler) kisa devresi
2 V-PH SC U V fazi Ust kol IGBT(ler) kisa devresi
3 V-PHSCL V fazi alt kol IGBT(ler) kisa devresi
4 W-PHSC U W fazi Ust kol IGBT(ler) kisa devresi
5 W-PH SC L W fazi alt kol IGBT(ler) kisa devresi
6...15 Kullaniimiyor
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Harici Analog Modulu

Bolime genel bakis

Bu bolim Standart Uygulama Programi iceren ACS800’Un hiz referans araylzu
harici analog moduli RAIO’ nun kullanimini aciklar.

Harici analog modiilii ile hiz kontrolu

iki degisken tarif edilir:
» Temel Hiz Kontrolde Cift Kutuplu Giris
» Joystick Modda Cift Kutuplu Girig

Burada sadece bir cift kutuplu girisin ( sinyal araligi) kullanimi agiklanacaktir. Tek
kutuplu bir giris asagidaki durumlarda standart bir tek kutuplu giris yerine gecer:

+ asadida aciklanan ayarlar yapildiginda ve
* modul ve slricl arasindaki haberlesme 98.06 parametresi ile aktiflestirildiginde.

Temel kontroller

Sirdcinin asagidaki kosullari sagladigindan emin olun:

* monte edilmis ve devreye alinmis ve

 harici start ve stop sinyalleri baglanmis.

Harici modulin asagidaki kosullari sagladigindan emin olun:
» ayarlari duzenlenmis. (Asagiya bakiniz.)

* monte edilmis ve referans sinyali Al1’e baglanmis.

* surlcuye baglanmis.

Harici analog modulii ve siiriiclintin ayarlar
* Modul istasyon adresini 5’e ayarlayin (strlclnin opsiyon yuvasina monte
edildigi durumlarda gerekli degildir).
* Modul girisi Al1 icin sinyal tipini segin.
* Modil girisinin ¢alisma modunu (tek kutuplu/cift kutuplu) secin.
+ Surlcl parametre ayarlarinin modul girisleri moduna karsilik geldiginden emin
olun (98.13 ve 98.14 parametreleri).

 Sdricu parametrelerini ayarlayin (ileriki sayfalarda yer alan uygun alt bolimlere
bakin).
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Parametre ayarlari: temel hiz kontroliinde ¢ift kutuplu giris

Asagidaki tablo, harici modulu gift kutuplu Al1 (sdrticindn Al5) tarafindan alinmis
hiz referansinin ydnetilmesini etkileyen parametrelerin listesini verir.

Parameter Setting
98.06 Al/O EXT MODULE RAIO-SLOT1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNC BIPO AI5
10.03 DIRECTION FORWARD; REVERSE; REQUEST!!
11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1

11.03 EXT REF1 SELECT Al5

11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.16 MINIMUM Al5 minAl5
13.17 MAXIMUM Al5 maxAl5
13.18 SCALE Al5 100%

13.20 INVERT AlI5 NO

30.01 AI<MIN FUNCTION @

Asagidaki sekil uzanti modulinin cift kutuplu Al1 girisine ait hiz referansini sunar.

olgekli Calisma Araligi
maksREF1 ! : T
.10.03 DIRECTION =
FORWARD or
'REQUEST"
2 | )
S minREF1 . !
QL \
(O]
x : |
N . .
T -minREF1 . : T
,10.03 DIRECTION =
'REVERSE or
'REQUEST"
-Slgekli - |
maksREF1
-maksAl5 -minAl5 minAl5 maksAl5

Analog Girig Sinyali

minAl5 = 13,16 MINIMUM AI5

maksAlIS = 13.17 MAXIMUM Al5

Olcekli maksREF1 = 13.18 SCALE Al5 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM

) Siirtic, negatif hiz araligi igin ayri bir geri komutu almalidir.
2) Canli sifir denetimi kullaniimaktaysa girilir.
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Parametre ayarlari: joystick modda ¢ift kutuplu giris

Asagidaki tablo, harici modula ¢ift kutuplu Al1 (strdctde Al5) tarafindan alinmis hiz
ve yon referansinin yonetiimesini etkileyen parametrelerin listesini verir.

Parameter Setting
98.06 Al/O EXT MODULE RAIO-SLOT1
98.13 Al/O EXT Al1 FUNC BIPO Al5
10.03 DIRECTION FORWARD; REVERSE; REQUEST(!
11.02 EXT1/EXT2 SELECT EXT1

11.03 EXT REF1 SELECT AI5/JOYST
11.04 EXT REF1 MINIMUM minREF1
11.05 EXT REF1 MAXIMUM maxREF1
13.16 MINIMUM Al5 minAl5
13.17 MAXIMUM AlI5 maxAl5
13.18 SCALE Al5 100%

13.20 INVERT Al5 NO

30.01 Al<MIN FUNCTION @

Asagidaki sekil, joystick modundaki uzanti modulinin ¢ift kutuplu Al1 girisine ait hiz
referansini sunar.

Sloekli Calisma Araligi
maksREF1 : ' ! q\
1 110.03 DIRECTION =
. FORWARD or
'REQUEST"
Z e | | |
g minREF1 ___ _ — !
“—
4 | TN |
N i Pt —_— =
T -minREF1 . ! . T
| . 10.03 DIRECTION =
‘ . REVERSE or
'REQUEST"
“Slgekli - ¢
maksREF1 ©~ oo
-maksAl5 -minAl5 minAl5 maksAl5
Analog Girig Sinyali
minAl5 = 13.15 MINIMUM AI5
maksAI5 = 13.17 MAXIMUM Al5
Olcekli maksREF1 = 13.18 SCALE AIl5 x 11.05 EXT REF1 MAXIMUM
minREF1 = 11.04 EXT REF1 MINIMUM

) Pozitif ve negatif hiz araliklarinin her ikisinin de kullanimina izin verir.
2) Canli sifir denetimi kullaniimaktaysa girilir.
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Ek veri: gercek sinyal ve parametreler

Bolime genel bakis

Bu bolim bazi ek bilgilerle gergek sinyal ve parametreleri listeler. Agiklamalar igin
Bkz. Bolim Gergek sinyal ve parametreler.

Terimler ve kisaltmalar

Terim Tanimi

PB NPBA-12 Profibus Adaptori araciligiyla haberlesen suriict
parametreleri icin Profibus esdegeri.

FbEq Fieldbus esdegderi: Panelde gdsterilen dederle seri

haberlesmede kullanilan tam sayi arasindaki élgek orani.

Mutlak Maksimum Frekans

20.08’nin degeri veya minimum limitin mutlak degeri maksimum
limitten fazlaysa 20.07.

Maksimum Mutlak Hiz

20.02 parametresinin degeri veya minimum limitin mutlak degeri
maksimum limitten fazlaysa 20.01.

Fieldbus adresleri

Rxxx tipi adaptor modiilleri (RPBA-01, RDNA-01 gibi)

Uygun fieldbus adaptér moduli Kullanici Kilavuzu'na bakiniz.

Nxxx adaptér modiilleri (NPBA-12, NDNA-02 gibi)

NPBA-12 Profibus Adaptor:

Asagidaki tablolarda PB sitununa bakin.

NIBA-01 Interbus-S Adaptor:

xxyy.100+12288 on altili sisteme c¢evrilmistir, burada xxyy=slricl parametresi

numarasidir.

Ornek: 13.09 surlicti parametresinin dizin numarasi 1309+12288=13597 seklindedir

(dec)=351D /hex)

NMBP-01 ModbusPlus Adaptér ve NMBA-01 Modbus Adaptér:

*  4xxyy; xxyy= surlcu parametre numarasi

Ek veri: gergek sinyal ve parametreler
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Gergek sinyaller

Dizin |Adi Kisa adi FbEq Birim Aralik PB
01 GERCEK SINYALLER
01.01|PROCESS VARIABLE |[PROC VAR 1=1 34.02 parametresine 1
gore
01.02|SPEED SPEED Motor maksimum devir/dakika 2
mutlak hizinin -
20000 =-% 100
20000 = % 100
01.03|FREQUENCY FREK -100 =-1Hz 100 =1 |Hz 3
Hz
01.04 |CURRENT CURRENT 10=1A A 4
01.05|TORQUE TORQUE Motor nominal % 5
momentin -10000 = -
%100 10000 = %
100
01.06|POWER POWER Motor nominal giicun |% 6
1000 =-%100'U
1000 = % 100’G
01.07|DC BUS VOLTAGEV |DCBUSV 1=1V vV 7
01.08|MAINS VOLTAGE MAINS V 1=1V vV 8
01.09|OUTPUT VOLTAGE OUT VOLT 1=1V \% 9
01.10{ACS800 TEMP ACS TEMP 1=1°C C 10
01.11 [EXTERNAL REF 1 EXT REF1 1=1rpm devir/dakika 11
01.12|EXTERNAL REF 2 EXT REF2 0 =0% 10000 = % 12
100% 1)
01.13|CTRL LOCATION CTRL LOC (1,2) LOCAL; (3) LOCAL; EXT1; EXT2|13
EXT1; (4) EXT2
01.14|OP HOUR COUNTER |OP HOURS 1 =1 h (saat) h 14
01.15|KILOWATT HOURS KW HOURS 1 =100 kWh kWh 15
01.16|/APPL BLOCK OUTPUT |APPL OUT 0 =0% 10000 = % 16
100%
01.17|DIl6-1 STATUS DI6-1 17
01.18|Al1 [V] Al1 [V] 1=0,001V vV 18
01.19]Al2 [mA] Al2 [mA] 1=0,001 mA mA 19
01.20|AI3 [mA] Al3 [mA] 1=0,001 mA mA 20
01.21|RO3-1 STATUS RO3-1 21
01.22|A01 [mA] AO1 [mA] 1=0,001 mA mA 22
01.23|A02 [mA] AO2 [mA] 1=0,001 mA mA 23
01.24 /ACTUAL VALUE 1 ACT VAL1 0=0% 10000 = % 24
100%
01.25|ACTUAL VALUE 2 ACT VAL2 0 =0% 10000 = % 25
100%
01.26|CONTROL DEVIATION [CONT DEV -10000 = -100% % 26
10000 = 100%
01.27 |APPLICATION MACRO [MACRO 1...7 99.02 parametresine |27
gore
01.28 [EXT AO1 [mA] EXT AO1 1=0,001 mA mA 28
01.29 [EXT AO2 [mA] EXT AO2 1=0,001 mA mA 29
01.30|PP 1 TEMP PP 1 TEM 1=1°C °C 30
01.31|PP 2 TEMP PP 2 TEM 1=1°C °C 31
01.32|PP 3 TEMP PP 3 TEM 1=1°C °C 32
01.33|PP 4 TEMP PP 4 TEM 1=1°C °C 33
01.34|ACTUAL VALUE ACT V 0 =0% 10000 = % 34
100%
01.35|MOTOR 1 TEMP M 1 TEMP 1=1°C °C 35
01.36 MOTOR 2 TEMP M 2 TEMP 1=1°C °C 36
01.37|MOTOR TEMP EST MOTOR TE 1=1°C °C 37
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Dizin |Adi Kisa adi FbEq Birim Aralik PB
01.38|Al5 [mA] Al5 [mA] 1=0,001 mA mA 38
01.39]Al6 [mA] Al6 [mA] 1=0,001 mA mA 39
01.40|DI7-12 STATUS DI7..12 1=1 40
01.41|EXT RO STATUS EXT RO 1=1 41
01.42|PROCESS SPEED REL|P SPEED 1=1 % 42
01.43|MOTOR RUN TIME MOTOR RUN TIME|1 = 10 h (saat) h 43
01.44|FAN ON-TIME FAN TIME 1 =10 h (saat) h 44
01.45|CTRL BOARD TEMP |[CTRLBT 1=1°C °C 45
02 |GERCEK SINYALLER
02.01|SPEED REF 2 S REF 2 Motor maksimum devir/dakika 51
02.02|SPEED REF 3 S REF 3 mutlak hizinin 0 = -% |devir/dakika 52
0’1 20000 = % 100’1
02.09|TORQUE REF 2 S REF 2 Motor nominal % 59
02.10|TORQUE REF 3 T REF 3 momentin 0 = -%0'1 |% 60
02.13|TORQ USED REF TUSED R 10000 = % 100’G % 63
02.14|FLUX REF FLUX REF 0=0% 10000 = % 64
100%
02.17|SPEED ESTIMATED [SPEED ES Motor maksimum devir/dakika 67
02.18|SPEED MEASURED [SPEED ME mutlak hizinin 0 =-% |devir/dakika 68
0’1 20000 = % 100’1
03 |GERCEK SINYALLER 2)
03.01|MAIN CTRL WORD MAIN CW 0...65535 76
(Basamak)
03.02|MAIN STATUS WORD [MAIN SW 0...65535 77
(Basamak)
03.03|AUX STATUS WORD [AUX SW 0 ... 65535 78
(Basamak)
03.04 |LIMIT WORD 1 LIMIT W1 0...65535 79
(Basamak)
03.05|FAULT WORD 1 FAULT W1 0...65535 80
(Basamak)
03.06 |[FAULT WORD 2 FAULT W2 0...65535 81
(Basamak)
03.07|SYSTEM FAULT SYS FLT 0 ... 65535 82
(Basamak)
03.08 ALARM WORD 1 ALARM W1 0 ...65535 83
(Basamak)
03.09|ALARM WORD 2 ALARM W2 0 ...65535 84
(Basamak)
03.11 |[FOLLOWER MCW FOLL MCW 0 ...65535 86
(Basamak)
03.13|AUX STATUS WORD 3 |[AUX SW 3 0...65535 88
(Basamak)
03.14|AUX STATUS WORD 4 |[AUX SW 4 0 ...65535 89
(Basamak)
03.15|FAULT WORD 4 FAULT W4 0...65535 90
(Basamak)
03.16|/ALARM WORD 4 ALARM W4 0...65535 91
(Basamak)
3.17 |FAULT WORD 5 FAULT W5 0...65535 92
(Basamak)
3.18 |ALARM WORD 5 ALARM W5 0 ... 65535 93
(Basamak)
3.19 |INT INIT FAULT INT INIT 0...65535 94
(Basamak)
3.20 |LATEST FAULT LAST FLT 0 ...65535 95
(Basamak)
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Dizin |Adi Kisa adi FbEq Birim Aralik PB
3.21 |2.LATEST FAULT 2.FAULT 0...65535 96
(Basamak)
3.22 |3.LATEST FAULT 3.FAULT 0...65535 97
(Basamak)
3.23 |4.LATEST FAULT 4 FAULT 0...65535 98
(Basamak)
3.24 |5.LATEST FAULT 5.FAULT 0...65535 99
(Basamak)
3.25 |LATEST WARNING LAST WRN 0...65535
(Basamak)
3.26 |2.LATEST WARNING [2.WARN 0...65535
(Basamak)
3.27 |3.LATEST WARNING (3.WARN 0...65535
(Basamak)
3.28 |4.LATEST WARNING |[4.WARN 0...65535
(Basamak)
3.29 |5.LATEST WARNING |5.WARN 0...65535
(Basamak)
09 |GERCEK SINYALLER
09.01|Al1 SCALED Al1 SCAL 20000=10v 0 ... 20000 -
09.02|Al2 SCALED Al2 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.03|AI3 SCALED Al3 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.04|Al5 SCALED Al5 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.05|Al6 SCALED Al6 SCAL 20000 =20 mA 0 ... 20000 -
09.06|DS MCW DS MCW 0...65535 0...65535 -
(Basamak) (Basamak)
09.07|MASTER REF1 M REF1 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.08|MASTER REF2 M REF2 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.09|AUX DS VAL1 AUX DSV1 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.10|AUX DS VAL2 AUX DSV2 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -
09.11 |AUX DS VAL3 AUX DSV3 -32768 ... 32767 -32768 ... 32767 -

1) Motor maks. hizi / nominal moment / maks. proses referansi ylizdesi (segilen ACS800 makrosuna
bagli olarak degisir).

2) Bu veri komutlarinin igerigi Fieldbus kontrol bélimunde ayrintili olarak verilmistir. Gergek Sinyal 3.11
igerigi icin, bkz: Master/Follower Application Guide (3AFE 64590430 [English]).

Parametreler
Dizin |Ad/Segim FACTORY HAND/AUTO |PID-CTRL T-CTRL SEQ CTRL PB
10 [START/STOP/DIR
10.01 |[EXT1 STRT/STP/DIR DI1,2 (US: DI1,2 DI1 DI1,2 DI1,2 101
DI1P,DI2P)
10.02|EXT2 STRT/STP/DIR NOT SEL DI6,5 DI6 DI1,2 NOT SEL 102
10.03|REF DIRECTION FORWARD REQUEST FORWARD REQUEST REQUEST 103
10.04 |[EXT 1 STRT PTR 0 0 0 0 104
10.05|[EXT 2 STRT PTR 0 0 0 0 0 105
10.06 [JOG SPEED SELECT NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 106
10.07|NET CONTROL 0 0 0 0 0 107
10.08|NET REFERENCE 0 0 0 0 0 108
11 REFERENCE SELECT
11.01 |KEYPAD REF SEL REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) REF1 (rpm) 126
11.02 |EXT1/EXT2 SELECT EXT1 DI3 DI3 DI3 EXT1 127
11.03 |EXT REF1 SELECT Al1 Al1 Al1 Al1 Al1 128
11.04 [EXT REF1 MINIMUM 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 129
11.05 |EXT REF1 MAXIMUM 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 1500 rpm 130
11.06 |EXT REF2 SELECT KEYPAD Al2 Al1 Al2 Al1 131
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Dizin |Ad/Segim FACTORY HAND/AUTO |PID-CTRL T-CTRL SEQ CTRL PB
11.07 |EXT REF2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0% 132
11.08 |EXT REF2 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 133
11.09 |EXT 1/2 SEL PTR 0 0 0 0 0 134
11.10|EXT 1 REF PTR 0 0 0 0 0 135
11.11 |EXT 2 REF PTR 0 0 0 0 0 136
12 |CONSTANT SPEEDS

12.01|CONST SPEED SEL DI5,6 DI4(SPEED4) |DI4(SPEED4) |DI4(SPEED4) |DI4,5,6 151
12.02|CONST SPEED 1 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 152
12.03|CONST SPEED 2 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 600 rpm 153
12.04|CONST SPEED 3 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 900 rpm 154
12.05|CONST SPEED 4 300 rpm 300 rpm 300 rpm 300 rpm 1200 rpm 155
12.06|CONST SPEED 5 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 1500 rpm 156
12.07|CONST SPEED 6 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 2400 rpm 157
12.08|CONST SPEED 7 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 3000 rpm 158
12.09|CONST SPEED 8 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 159
12.10|CONST SPEED 9 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 160
12.11|CONST SPEED 10 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 161
12.12|CONST SPEED 11 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 162
12.13|CONST SPEED 12 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 163
12.14|CONST SPEED 13 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 164
12.15|CONST SPEED 14 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 165
12.16 |[CONST SPEED 15 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 166
13  |ANALOGUE INPUTS

13.01|MINIMUM Al1 ov ov oV oV oV 176
13.02|MAXIMUM Al1 10V 10V 10V 10V 10V 177
13.03|SCALE Al1 100% 100% 100% 100% 100% 178
13.04|FILTER Al1 0,10 s 0,10 s 0,10s 0,10 s 0,10 s 179
13.05|INVERT Al1 NO NO NO NO NO 180
13.06 [MINIMUM Al2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 181
13.07 [MAXIMUM AI2 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 182
13.08 [SCALE Al2 100% 100% 100% 100% 100% 183
13.09|FILTER AI2 0,10 s 0,10 s 0,10s 0,10 s 0,10 s 184
13.10|INVERT Al2 NO NO NO NO NO 185
13.11 |[MINIMUM AI3 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 186
13.12|MAXIMUM AI3 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 187
13.13|SCALE AI3 100% 100% 100% 100% 100% 188
13.14 [FILTER AI3 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 189
13.15|INVERT AI3 NO NO NO NO NO 190
13.16 |MINIMUM AI5 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 191
13.17|MAXIMUM AI5 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 192
13.18|SCALE Al5 100% 100% 100% 100% 100% 193
13.19|FILTER Al5 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 194
13.20|INVERT Al5 NO NO NO NO NO 195
13.21|MINIMUM Al6 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 196
13.22|MAXIMUM AI6 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 20 mA 197
13.23|SCALE Al6 100% 100% 100% 100% 100% 198
13.24 [FILTER Al6 0,10's 0,10 s 0,10's 0,10s 0,10 s 199
13.25|INVERT Al6 NO NO NO NO NO 200
14  |RELAY OUTPUTS

14.01|RELAY RO1 OUTPUT READY READY READY READY READY 201
14.02|RELAY RO2 OUTPUT RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING 202
14.03|RELAY RO3 OUTPUT FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) FAULT(-1) 203
14.04[RO1 TON DELAY 00s 00s 00s 0,0s 00s 204
14.05|RO1 TOFF DELAY 00s 00s 0,0s 0,0s 00s 205
14.06 [RO2 TON DELAY 00s 00s 0,0s 00s 00s 206
14.07|RO2 TOFF DELAY 00s 00s 0,0s 0,0s 00s 207
14.08|RO3 TON DELAY 00s 00s 0,0s 0,0s 00s 208
14.09|RO3 TOFF DELAY 00s 00s 0,0s 0,0s 00s 209
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14.10|DIO MOD1 RO1 READY READY READY READY READY 210
14.11 |DIO MOD1 RO2 RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING RUNNING 211
14.12|DIO MOD2 RO1 FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 212
14.13|DIO MOD2 RO2 WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING 213
14.14|DIO MOD3 RO1 REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL REF 2 SEL 214
14.15|DIO MOD3 RO2 AT SPEED AT SPEED AT SPEED AT SPEED AT SPEED 215
14.16 RO PTR1 0 0 0 0 0 216
14.17 RO PTR2 0 0 0 0 0 217
14.18 RO PTR3 0 0 0 0 0 218
14.19|RO PTR4 0 0 0 0 0 219
14.20|RO PTR5 0 0 0 0 0 220
14.21|RO PTR6 0 0 0 0 0 221
14.22|RO PTR7 0 0 0 0 0 222
14.23|RO PTR8 0 0 0 0 0 223
14.24 RO PTR9 0 0 0 0 0 224
15 |ANALOGUE OUTPUTS

15.01 [ANALOGUE OUTPUT1 |SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED 226
15.02|INVERT AO1 NO NO NO NO NO 227
15.03 [MINIMUM AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 228
15.04 [FILTER AO1 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 0,10 s 229
15.05|SCALE AO1 100% 100% 100% 100% 100% 230
15.06 ANALOGUE OUTPUT2 |CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT 231
15.07 [INVERT AO2 NO NO NO NO NO 232
15.08 MINIMUM AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 233
15.09 [FILTER AO2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 234
15.10|SCALE AO2 100% 100% 100% 100% 100% 235
15.11 |AO1 PTR 0 0 0 0 0 236
15.12|A02 PTR 0 0 0 0 0 237
16 |[SYSTEM CTRL INPUTS

16.01 [RUN ENABLE YES YES DI5 DI6 YES 251
16.02 [ PARAMETER LOCK OPEN OPEN OPEN OPEN OPEN 252
16.03 |PASS CODE 0 0 0 0 0 253
16.04 [FAULT RESET SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 254
16.05|USER MACRO IO CHG |NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 255
16.06|LOCAL LOCK OFF OFF OFF OFF OFF 256
16.07 |PARAMETER SAVE DONE DONE DONE DONE DONE 257
16.08 RUN ENA PTR 0 0 0 0 0 258
16.09 [CTRL BOARD SUPPLY |INTERNAL 24V [INTERNAL 24V |INTERNAL 24V |INTERNAL 24V (INTERNAL 24V |259
20 |LIMITS

20.01 [MINIMUM SPEED (hesaplanmig) |(hesaplanmig) |(hesaplanmig) |(hesaplanmig) [(hesaplanmis) |[351
20.02|MAXIMUM SPEED (hesaplanmig) |(hesaplanmig) |(hesaplanmig) |(hesaplanmig) |(hesaplanmig) [352
20.03|MAXIMUM CURRENT tipe 6zel tipe 6zel tipe 6zel tipe 6zel tipe 6zel 353
20.04 | TORQ MAX LIM1 300% 300% 300% 300% 300% 354
20.05|OVERVOLTAGE CTRL |ON ON ON ON ON 355
20.06 UNDERVOLTAGE CTRL |ON ON ON ON ON 356
20.07 [MINIMUM FREQ -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz -50 Hz 357
20.08 MAXIMUM FREQ 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 50 Hz 358
20.11|P MOTORING LIM 300% 300% 300% 300% 300% 361
20.12|P GENERATING LIM -300% -300% -300% -300% -300% 362
20.13|MIN TORQ SEL NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX NEG MAX 363

TORQ TORQ TORQ TORQ TORQ

20.14|MAX TORQ SEL MAX LIM1 MAX LIM1 MAX LIM1 MAX LIM1 MAX LIM1 364
20.15|TORQ MIN LIM1 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 365
20.16|TORQ MIN LIM2 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 366
20.17|TORQ MAX LIM2 300.0% 300.0% 300.0% 300.0% 300.0% 367
20.18|TORQ MIN PTR 0 0 0 0 0 368
20.19|TORQ MAX PTR 0 0 0 0 0 369
20.20 |[MIN Al SCALE 0% 0% 0% 0% 0% 370
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Dizin |Ad/Segim FACTORY HAND/AUTO |PID-CTRL T-CTRL SEQ CTRL PB
20.21|MAX Al SCALE 300% 300% 300% 300% 300% 371
21 |START/STOP

21.01|START FUNCTION AUTO AUTO AUTO AUTO AUTO 376
21.02|CONST MAGN TIME 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 500,0 ms 377
21.03|STOP FUNCTION COAST COAST COAST COAST RAMP 378
21.04|DC HOLD NO NO NO NO NO 379
21.05|DC HOLD SPEED 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 5 rpm 380
21.06|DC HOLD CURR 30% 30% 30% 30% 30% 381
21.07|RUN ENABLE FUNC COAST STOP |COAST STOP |COAST STOP |COAST STOP |COAST STOP (382
21.08|SCALAR FLY START NO NO NO NO NO 383
21.09|START INTRL FUNC OFF2 STOP OFF2 STOP OFF2 STOP OFF2 STOP OFF2 STOP 384
21.10|ZERO SPEED DELAY 05s 05s 05s 0,5s 0,5s 385
22 |ACCEL/DECEL

22.01|ACC/DEC SEL Dl4 ACC/DEC 1 ACC/DEC 1 DI5 DI3 401
22.02|ACCEL TIME 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 402
22.03|DECEL TIME 1 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00s 3,00 s 403
22.04|ACCEL TIME 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 404
22.05|DECEL TIME 2 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 405
22.06|/ACC/DEC RAMP SHPE |0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 406
22.07|EM STOP RAMP TIME  |3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 407
22.08|ACC PTR 0 0 0 0 0 408
22.09|DEC PTR 0 0 0 0 0 409
23 |SPEED CTRL

23.01|GAIN 10 10 10 10 10 426
23.02|INTEGRATION TIME 250s 250s 250s 2,50 s 2,50s 427
23.03|DERIVATION TIME 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 0,0 ms 428
23.04|ACC COMPENSATION |0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,12s 429
23.05|SLIP GAIN 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 430
23.06 /AUTOTUNE RUN NO NO NO NO NO 431
24 |TORQUE CTRL

24.01|TORQ RAMP UP 0,00 s 451
24.02|TORQ RAMP DOWN 0,00 s 452
25 |CRITICAL SPEEDS

25.01|CRIT SPEED SELECT |OFF OFF OFF OFF OFF 476
25.02|CRIT SPEED 1 LOW 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 477
25.03|CRIT SPEED 1 HIGH 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 478
25.04|CRIT SPEED 2 LOW 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 479
25.05|CRIT SPEED 2 HIGH 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 480
25.06 |CRIT SPEED 3 LOW 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 481
25.07 |CRIT SPEED 3 HIGH 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 482
26 |MOTOR CONTROL

26.01|FLUX OPTIMIZATION NO NO NO NO NO 501
26.02 |FLUX BRAKING YES YES YES YES YES 502
26.03 |IR-COMPENSATION 0% 0% 0% 0% 0% 503
26.05|HEX FIELD WEAKEN NO NO NO NO NO 504
26.06|FLUX REF PTR 0 0 0 0 0 506
27 |BRAKE CHOPPER

27.01|BRAKE CHOPPER CTL |OFF OFF OFF OFF OFF

27.02|BR OVERLOAD FUNC |NO NO NO NO NO

27.03|BR RESISTANCE

27.04|BR THERM TCONST O0s Os 0s 0s O0s

27.05|MAX CONT BR POWER |0 kW 0 kW 0 kW 0 kW 0 kW

27.06BC CTRL MODE AS GENERATOR [AS GENERATOR |AS GENERATOR |AS GENERATOR |[AS GENERATOR

30 |[FAULT FUNCTIONS

30.01|AI<MIN FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 601
30.02|PANEL LOSS FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 602
30.03|EXTERNAL FAULT NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL NOT SEL 603
30.04|MOTOR THERM PROT |NO NO NO NO NO 604
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30.05|MOT THERM P MODE  |DTC/USER DTC/USER DTC/USER DTC/USER DTC/USER 605
MODE MODE MODE MODE MODE
30.06 MOTOR THERM TIME (calculated) (calculated) (calculated) (calculated) (calculated) 606
30.07|MOTOR LOAD CURVE |100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 607
30.08|ZERO SPEED LOAD 74.0% 74.0% 74.0% 74.0% 74.0% 608
30.09|BREAK POINT 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 45,0 Hz 609
30.10|STALL FUNCTION FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 610
30.11|STALL FREQ HI 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 20,0 Hz 611
30.12|STALL TIME 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 20,00 s 612
30.13|UNDERLOAD FUNC NO NO NO NO NO 613
30.14|UNDERLOAD TIME 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 600,0 s 614
30.15|UNDERLOAD CURVE 1 1 1 1 1 615
30.16|MOTOR PHASE LOSS |NO NO NO NO NO 616
30.17|EARTH FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 617
30.18|COMM FLT FUNC FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT 618
30.19|MAIN REF DS T-OUT 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 3,00 s 619
30.20|COMM FLT RO/AO ZERO ZERO ZERO ZERO ZERO 620
30.21|AUX DS T-OUT 3,0s 3,0s 30s 30s 30s 621
30.22|I0 CONFIG FUNC WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING 622
31 |AUTOMATIC RESET
31.01|NUMBER OF TRIALS 0 0 0 0 0 626
31.02|TRIAL TIME 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 30.0s 627
31.03|DELAY TIME 00s 0.0s 0.0s 0.0s 0.0s 628
31.04|OVERCURRENT NO NO NO NO NO 629
31.05|OVERVOLTAGE NO NO NO NO NO 630
31.06|UNDERVOLTAGE NO NO NO NO 631
31.07|Al SIGNAL<MIN NO NO NO NO NO 632
32 |SUPERVISION
32.01|SPEED1 FUNCTION NO NO NO NO NO 651
32.02|SPEED1 LIMIT 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 652
32.03|SPEED2 FUNCTION NO NO NO NO NO 653
32.04 |SPEED2 LIMIT 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 654
32.05|CURRENT FUNCTION |NO NO NO NO NO 655
32.06|CURRENT LIMIT 0 0 0 0 0 656
32.07|TORQUE 1 FUNCTION |NO NO NO NO NO 657
32.08 TORQUE 1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 658
32.09|TORQUE 2 FUNCTION |NO NO NO NO NO 659
32.10|TORQUE 2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 660
32.11|REF1 FUNCTION NO NO NO NO NO 661
32.12|REF1 LIMIT 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 0 rpm 662
32.13|REF2 FUNCTION NO NO NO NO NO 663
32.14|REF2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 664
32.15|ACT1 FUNCTION NO NO NO NO NO 665
32.16|ACT1 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 666
32.17|ACT2 FUNCTION NO NO NO NO NO 667
32.18|ACT2 LIMIT 0% 0% 0% 0% 0% 668
33 |INFORMATION
33.01|SOFTWARE VERSION |(Version) (Version) (Version) (Version) (Version) 676
33.02|APPL SW VERSION (Version) (Version) (Version) (Version) (Version) 677
33.03|TEST DATE (Date) (Date) (Date) (Date) (Date) 678
34 |PROCESS VARIABLE
34.01|SCALE 100 100 100 100 100 701
34.02|P VAR UNIT % % % % % 702
34.03|SELECT P VAR 142 142 142 142 142 703
34.04|MOTOR SP FILT TIM 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 500 ms 704
34.05|TORQ ACT FILT TIM 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 100 ms 705
34.06|RESET RUN TIME NO NO NO NO NO 706
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35 MOT TEMP MEAS
35.01|MOT 1 TEMP Al1 SEL NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE 726
35.02|MOT 1 TEMP ALM L 110 110 110 110 110 727
35.03|MOT 1 TEMP FLT L 130 130 130 130 130 728
35.04|MOT 2 TEMP Al2 SEL NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE 729
35.05|MOT 2 TEMP ALM L 110 110 110 110 110 730
35.06 [ MOT 2 TEMP FLT L 130 130 130 130 130 731
35.07|MOT MOD COMPENSAT |YES YES YES YES YES 732
40 PID KONTROL
40.01|PID GAIN 1 1 1 1 1 851
40.02|PID INTEG TIME 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 60,00 s 852
40.03|PID DERIV TIME 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 0,00 s 853
40.04 |PID DERIV FILTER 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 1,00 s 854
40.05|[ERROR VALUE INV NO NO NO NO NO 855
40.06 [ACTUAL VALUE SEL ACT1 ACT1 ACT1 ACT1 ACT1 856
40.07 [ACTUAL1 INPUT SEL Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 857
40.08 ACTUALZ2 INPUT SEL Al2 Al2 Al2 Al2 Al2 858
40.09 (ACT1 MINIMUM 0 0 0 0 0 859
40.10(/ACT1 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 860
40.11 [ACT2 MINIMUM 0% 0% 0% 0% 0% 861
40.12|ACT2 MAXIMUM 100% 100% 100% 100% 100% 862
40.13|PID INTEGRATION ON ON ON ON ON 863
40.14 | TRIM MODE OFF OFF OFF OFF 864
40.15|TRIM REF SEL Al1 Al1 Al1 Al1 865
40.16 [TRIM REFERENCE 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 0.0% 866
40.17 [TRIM RANGE ADJUST  |{100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 867
40.18TRIM SELECTION SPEED TRIM 868
40.19(ACTUAL FILT TIME 0,04 s 0,04 s 0,04 s 0,04 s 0,04 s 869
40.20 [SLEEP SELECTION not visible not visible OFF not visible not visible 870
40.21|SLEEP LEVEL not visible not visible 0.0 rpm not visible not visible 871
40.22|SLEEP DELAY not visible not visible 00s not visible not visible 872
40.23 |\WAKE UP LEVEL not visible not visible 0% not visible not visible 873
40.24 \WAKE UP DELAY not visible not visible 0.0s not visible not visible 874
40.25|/ACTUAL1 PTR 0 0 0 0 0 875
40.26 [PID MINIMUM -100.0% -100.0% -100.0% -100.0% -100.0% 876
40.27 [PID MAXIMUM 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 100.0% 877
42 BRAKE CONTROL
42.01  BRAKE CTRL OFF OFF OFF OFF OFF -
42.02  BRAKE ACKNOWLEDGE |OFF OFF OFF OFF OFF -
42.03  BRAKE OPEN DELAY 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s -
42.04 BRAKE CLOSE DELAY 1|0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s -
42.05|ABS BRAKE CLS SPD 10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm 10 rpm -
42.06 BRAKE FAULT FUNC FAULT FAULT FAULT FAULT FAULT -
42.07 |START TORQ REF SEL |NO NO NO NO NO -
42.08 [START TORQ REF 0% 0% 0% 0% 0% -
42.09[EXTEND RUN T 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s -
42.10(LOW REF BRK HOLD 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s 0,0s -
50 ENCODER MODULE
50.01|PULSE NR 2048 2048 2048 2048 2048 1001
50.02|SPEED MEAS MODE A--B-- A--B-- A---B --- A--B -- A--B-- 1002
50.03|ENCODER FAULT WARNING WARNING WARNING WARNING WARNING 1003
50.04 |[ENCODER DELAY 1000 1000 1000 1000 1000 1004
50.05|ENCODER DDCS CHANNEL 1 CHANNEL 1 CHANNEL 1 CHANNEL 1 CHANNEL 1 1005
CHANNEL
50.06 |SPEED FB SEL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL INTERNAL 1006
51 COMM MOD DATA 1026
52 STANDARD MODBUS
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52.01|STATION NUMBER 1 1 1 1 1 1051
52.02|BAUDRATE 9600 9600 9600 9600 9600 1052
52.03|PARITY OoDD OoDD OoDD OoDD OoDD 1053
60 MASTER/FOLLOWER
60.01|MASTER LINK MODE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE 1195
60.02 TORQUE SELECTOR NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE NOT IN USE 1196
60.03|WINDOW SEL ON not visible not visible not visible TORQUE not visible 1167
60.04|WINDOW WIDTH POS |not visible not visible not visible NO not visible 1198
60.05|WINDOW WIDTH NEG |not visible not visible not visible 0 not visible 1199
60.06 | DROOP RATE 0 0 0 0 0 1200
60.07 |[MASTER SIGNAL 2 202 202 202 202 202 1201
60.08 | MASTER SIGNAL 3 213 213 213 213 213 1202
70 DDCS CONTROL
70.01|CHANNEL 0 ADDR 1 1 1 1 1 1375
70.02|CHANNEL 3 ADDR 1 1 1 1 1 1376
70.03|CH1 BAUDRATE 2 Mbit 2 Mbit 2 Mbit 2 Mbit 2 Mbit 1377
70.04|CHO DDCS HW CONN RING RING RING RING RING 1378
83 |ADAPT PROG CTRL
83.01|ADAPT PROG CMD EDIT EDIT EDIT EDIT EDIT 1609
83.02|EDIT COMMAND NO NO NO NO NO 1610
83.03|EDIT BLOCK 0 0 0 0 0 1611
83.04|TIMELEVEL SEL 100ms 100ms 100ms 100ms 100ms 1612
83.05|PASSCODE 0 0 0 0 0 1613
84 |ADAPTIVE PROGRAM
84.01|STATUS 1628
84.02|FAULTED PAR 1629
84.05|BLOCK1 NO NO NO NO NO 1630
84.06|INPUT1 0 0 0 0 0 1631
84.07|INPUT2 0 0 0 0 0 1632
84.08|INPUT3 0 0 0 0 0 1633
84.09|0UTPUT 0 0 0 0 0 1634
1644
84.79|0UTPUT 0 0 0 0 0 -
85 |USER CONSTANTS
85.01|CONSTANT1 0 0 0 0 0 1645
85.02|CONSTANT2 0 0 0 0 0 1646
85.03|CONSTANT3 0 0 0 0 0 1647
85.04|CONSTANT4 0 0 0 0 0 1648
85.05|CONSTANTS 0 0 0 0 0 1649
85.06 | CONSTANT6 0 0 0 0 0 1650
85.07|CONSTANT7 0 0 0 0 0 1651
85.08|CONSTANTS 0 0 0 0 0 1652
85.09|CONSTANT9 0 0 0 0 0 1653
85.10|CONSTANT10 0 0 0 0 0 1654
85.11 |STRINGH1 MESSAGE1 MESSAGE1 MESSAGE1 MESSAGE1 MESSAGE1 1655
85.12|STRING2 MESSAGE2 MESSAGE2 MESSAGE2 MESSAGE2 MESSAGE2 1656
85.13|STRING3 MESSAGE3 MESSAGE3 MESSAGE3 MESSAGE3 MESSAGE3 1657
85.14|STRING4 MESSAGE4 MESSAGE4 MESSAGE4 MESSAGE4 MESSAGE4 1658
85.15|STRING5 MESSAGE5 MESSAGES MESSAGES MESSAGES5 MESSAGES5 1659
90 D SET REC ADDR
90.01|AUX DS REF3 0 0 0 0 0 1735
90.02|AUX DS REF4 0 0 0 0 0 1736
90.03|AUX DS REF5 0 0 0 0 0 1737
90.04 |MAIN DS SOURCE 1 1 1 1 1 1738
90.05|AUX DS SOURCE 3 3 3 3 3 1739
92 D SET TR ADDR
92.01|MAIN DS STATUS WORD|302 302 302 302 302 1771
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Dizin |Ad/Segim FACTORY HAND/AUTO |PID-CTRL T-CTRL SEQ CTRL PB
92.02|MAIN DS ACT1 102 102 102 102 102 1772
92.03|MAIN DS ACT2 105 105 105 105 105 1773
92.04|AUX DS ACT3 305 305 305 305 305 1774
92.05|AUX DS ACT4 308 308 308 308 308 1775
92.06|AUX DS ACT5 306 306 306 306 306 1776
96 |EXTERNAL AO

96.01 |[EXT AO1 SPEED SPEED SPEED SPEED SPEED 1843
96.02|INVERT EXT AO1 NO NO NO NO NO 1844
96.03|MINIMUM EXT AO1 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1845
96.04 |FILTER EXT AO1 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 0,01s 1846
96.05|SCALE EXT AO1 100% 100% 100% 100% 100% 1847
96.06 |[EXT AO2 CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT CURRENT 1848
96.07 [INVERT EXT AO2 NO NO NO NO NO 1849
96.08 |MINIMUM EXT AO2 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 1850
96.09|FILTER EXT AO2 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 2,00s 1851
96.10|SCALE EXT AO2 100% 100% 100% 100% 100% 1852
96.11 [EXT AO1 PTR 0 0 0 0 0 1853
96.12 |[EXT AO2 PTR 0 0 0 0 0 1854
98 |OPTION MODULES

98.01|[ENCODER MODULE NO NO NO NO NO 1901
98.02|COMM. MODULE LINK |[NO NO NO NO NO 1902
98.03|DI/O EXT MODULE 1 NO NO NO NO NO 1903
98.04 |DI/O EXT MODULE 2 NO NO NO NO NO 1904
98.05|DI/O EXT MODULE 3 NO NO NO NO NO 1905
98.06 |Al/O EXT MODULE NO NO NO NO NO 1906
98.07|COMM PROFILE ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |ABB DRIVES |1907
98.09|DI/O EXT1 DI FUNC DI17,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 DI17,8,9 1909
98.10|DI/O EXT2 DI FUNC DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 DI10,11,12 1910
98.11 |DI/O EXT3 DI FUNC DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 DI11,12 1911
98.12|Al/O MOTOR TEMP NO NO NO NO NO 1912
98.13|Al/O EXT Al1 FUNC UNIPOLAR AI5 [UNIPOLAR AI5 [UNIPOLAR AI5 [UNIPOLAR AI5 [UNIPOLAR Al5 {1913
98.14|Al/O EXT Al2 FUNC UNIPOLAR AI6 [UNIPOLAR Al6 |[UNIPOLAR Al6 [UNIPOLAR AIl6 |UNIPOLAR Al6 |1914
99 |START-UP DATA

99.01|LANGUAGE ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH ENGLISH 1926
99.02 |APPLICATION MACRO |FACTORY HAND/AUTO |PID-CTRL T CTRL SEQ CTRL 1927
99.03 |APPLIC RESTORE NO NO NO NO NO 1928
99.04 MOTOR CTRL MODE DTC DTC DTC DTC DTC 1929
99.05|MOTOR NOM VOLTAGE |0V oV oV oV oV 1930
99.06|MOTOR NOM CURRENT |0,0 A 0,0A 0,0A 0,0 A 0,0A 1931
99.07|MOTOR NOM FREQ 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 50,0 Hz 1932
99.08 MOTOR NOM SPEED 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1 rpm 1933
99.09|MOTOR NOM POWER  |0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 0,0 kW 1934
99.10|MOTOR ID RUN MODE |ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN ID MAGN 1935
99.11 |DEVICE NAME 1936
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Bolime genel bakis

Sema

ilgili semalar

Referans kontrol zinciri, sayfa 1

FACTORY, HAND/AUTO, SEQ CTRL veya T CTRL makrosu aktifken gegerlidir (Bkz. 99.02
parametresi).

Devami sayfa
2'de

Referans kontrol zinciri, sayfa 1

Devami sayfa

PID CTRL makrosu aktifken gegerlidir (Bkz. 99.02 parametresi). 2'de
Referans kontrol zinciri, sayfa 2 Sayfa 1’'den
devam

Tdm makrolarla gegerlidir (bkz. 99.02 parametresi).

Start, Stop, Caligma Izni ve Start Kilidinin y6netilmesi
Tdm makrolarla gegerlidir (bkz. 99.02 parametresi).

Reset ve On/Off yénetilmesi
Tdm makrolarla gegerlidir (bkz. 99.02 parametresi).
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... onceki sayfadan devam

LOC/REM = LOC
LOC REF = 7%

LOC/REM = REM

2 = EXTE

EXTL/EXT FAULT _____
! (008 NG TION ;
: :
: .
\ 102 .
,  MOTOR CTRL MODE
DIRECTION . -7
o) CROTCAL | . \ 1
._ SPEEDS . SWITCH SWITCH
. \ SPEED REF
SCALAR
SVITCH '
SWITCH Iﬂ .
a Ra x | sPeED REF
+ DTC
Rw[
CRITICAL @ ! !
. .
SPEEDS . TRIN_REF
TRIMMING ' !
SWITCH FACTORY SEQ_]
' FACTORY, SEQ
b (112)—ExT ReF2 , —{HaND/AUTD " —
(@34 —acTuaL ] . TORGUE =
TRIM ' {EXT_REF2
REFERENCE , (L2
.
:
c SWITCH Iﬂ |_|_|
Raf, + TORQ REF
/ ol oTC
o
RELAY RO 1
T DUTPUT RO 1 e
-
. RO 3
- @D —
. RO 5
' RO 6
. RO 7
d -----""--"-"----“----------- - RO 8
RO 9
ANALTE
DUTPUT o1
AD 2

B¢

EXTERNAL
AD

EXT AO1

EXT AD2

EXT AO1 PTR

0818

EXT AO2 PTR

ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG
HANDLING OF REFERENCES & DIR
SHEET 1/2

Doc. not 00170564dwg

Revision: A

ABB ABB Industry

Continue on: 00170545.dwg
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Referans kontrol zinciri sayfa 1: PID CTRL makrosu (devami sonraki
sayfada ...)

>
=
2

Al2

>
=
w

PID MACRO
Al
NIN. VALUE
[EXT 2 REF|
MAX. VALUE AlL2.3 FUNCTION
senLe :
Loc REF2 —{R
FILTER
(@) MveRT DIGIN —0 EXT_REF2 P r-- 0T
-(ue)
COM REF2 —o0 '
AI2 EXT 2 REF PTR| @D —— APPL BLOCK OUT
NIN. VALUE . PID GAIN (116) a
PID INTEG TIME
MAX, VALUE 107 MIN @
(40,03 PID DERIV TIME
scue mx
riTER PID DERIV FILTER
.mia.m NVERT ERROR VALUE INV
€0, PID INTEGRATION
ACTUAL VALUES FILTER CONTROL DEVIATION
yom o —SEEUAL VALIE PID MAX—{ MAX SPEED/FREQ e
(09—l = | PID MIN—{ MIN SPEED/FREQ
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(E3) scae ACT 1 MINIMUM
(@) FILTER ACT 1 MAXIMUM
[ACTUAL FILTER
@D-{pvem T 2 W @B
-2 (a012)— ACT 2 MAXINUM
DIGITAL 124)ACT 1
ACTUAL 1 PTR
INPUTS TZ5)ACT 2
) O -
|—DIGIN 1-6 134 )ACTUAL
(194 CURRENT
—DIGIN 7-12
[0 SET_REC) SLEEP
|_apoe | COMPARE Q20 selecTon | D
AUX_DS
REF3 MOTOR SPEED refActive —
AUX_DS
REF4 1 INTERNAL b
AUX DS
REFS SLEEP LEVEL 1K2 oFF —] PIDCtrlActive —|
2
DI 1-12 — Modulating —
ADAPYER
e e G Rert
s{pATASET [—COM REFL
e G
DATASET —Com Rers _—
';‘::_I’_‘A::: [—com acTt COMPARE SELECTION
| DATASET [—caM ACT2
{aux ACT|—COM ACT3 ACTUAL VALUE
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CTRLPANEL C
DRIV WNDV WAKE UP LEVEL K2 OFF —
LOC REF1
= . FLOC REF1 2
LOC REF2 DI 1-12 —=4
% -LOC REF2
LOC/REM  —LOC/REM
START
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STOP
FORWARD)
LOC DIR
REVERSE|
RESET H.OC RESET
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... onceki sayfadan devam

FAULT
SPEED
FUNCTION

MOTOR CTRL MODE

|
'
'

SVITCH

SWITCH

SWITCH

/

SPEED REF ’
\ SCALAR

SPEED REF '
Tc

SET/RESET

‘1 = SLEEP MODE

DELAY
b
SLEEP DELAY
DELAY
C
By

StartRq —q

SHEET 1/2

ACS 800 STANDARD APPLICATION PRG
HANDLING OF REFERENCE & STRT/STP/DIR

Doc. no: 00170563.dwg

Revisiont A

ABB ABB Industry

Continue on: 00170543.dwg
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Referans kontrol zinciri sayfa 2: Tum makrolar (devami sonraki sayfada ...

RAMP_OUT_ZERD
SPEED
SPEED REFERENCE CHAIN LIMITER RAMP_IN_ZERD | [ACC/DEC/SHAPE]
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... onceki sayfadan devam

ACCELERATION
COMPENSATION
DRODP_RATE
(60.06)
a PID-CONTROLLER
ACC COMPENSATION
D
WINDOW
b N o TORGUE REF2 (775 )
B /
7
/1
c VINDOW SEL ON >
WINDOV WIDTH POS
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Reset ve On/Off yonetilmesi

Asagidaki sema bir dncekinin ayrintisidir (Start, Stop, Calisma izni ve Start Kilidinin
yonetilmesi).

RESET FROM PANEL

RESET FROM FIELDBUS OR MAIN CW / B7 (RESET)

b 'ﬁHHH

IN LOCAL MODE N

EXT RESET

o)

AND

AND —

AUTORESET Ly AND |—MAIN CW / BO (ON/OFF)
AND ——

READY TOSWITCHON  —

OR

SWITCH ON INHIBITED

FIELDBUS CW /BO
Code: 00169883 / Rev A
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